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(57) Abstract: The invention relates to a vehicle data bus system with positioning means, compnsmga positioning calculating unit 
and a positioning sensor containing at least one GPS receiver with a corresponding GPS antenna amr-gyro data acquisition means; 
and a data bus, by which means several connected bus subscribers are interconnected in a data transmission connection. According 
to the invention, the positioning means contain a positioning module in the form of one of the bus subscribers, which is adjusted to 

j£) receive at least wheel speed data and forward/backward direction of motion data via the data bus, to obtain at least vehicle position 
data, direction of motion angle data, speed of travel data and height data and to output the data obtained to the data bus and which 

^ contains the positioning calculating unit, the GPS receiver and a gyroscope or means for receiving and evaluating gyro data from a 

fs| driving dynamics/wheel slip control system. The invention is for use e.g. in automobiles. 

?H 

O (57) Zusammenfassung: Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeugdatenbussystera mit Ortungsmitteln, die eine Ortungsrechen- 
Q einheit und eine Ortungssensorik umfassen, die wenigstens einen GPS-Empfanger mit zugehoriger GPS-Antenne und Gyrodatener- 
^ fassungsmittel beinhaltet, sowie mit einem Datenbus, uber den mehrere angeschlossene Busteilnehmer 

^ [Fortsetzung auf der nachsten Seite] 
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miteinander in Datenubertragungs verbindung stehen. ErfLndungsgemass beinhalten die Ortungsmittel ein als einer der Busteilnehmer 
ausgebildetes Ortungsmodul, das zum Empfangen wenigstens von Raddrehzahldaten und Voi^arts/Ruckwam-Fahrtrichtungsdaten 
uber den Datenbus, zur Gewinnung wenigstens von Fahrzeugpositionsdaten, Fahrtrichnmgswinkeldaten, Fahrgeschwindigkeitsdaten 
und Hohenlagedaten sowie zum Ausgeben dieser gewonnenen Daten auf den Datenbus eingerichtet ist und bierzu die Ortungsrech- 
eneinheit, den GPS-Empfanger und ein Gyroskop oder Mittel zum busseitigen Empfangen und Auswerten von Gyrodaten eines 
Fahrdynamik-ZRadschlupfregelsystems enthalt. Verwendung zJB. in Automobilen. 
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Fahrzeugdatenbussystem mit Ortungsm^tteln 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeugdatenbussystem 
mit Ortungsmitteln, die eine Ortungsrecheneinheit und eine 
Ortungssensorik aufweisen, die wenigstens einen GPS (Global 
Positioning System) -Empfanger mit zugehoriger GPS-Antenne 
sowie Gyrodatenerfassungsmittel beinhaltet, sowie mit einem 
Datenbus, iiber den mehrere angeschlossene Busteilnehmer 
miteinander in Dateniibertragungsverbindung stehen. 

In Automobilen finden haufig Ortungsmittel Verwendung, die 
auf GPS-Basis arbeiten, bei Bedarf unterstiitzt von weiteren 
Positions-/Lagebestimmungsmitteln zur Koppelnavigation, die 
insbesondere ein Gyroskop und ein Odometer umfassen konnen. 
Aufierdem sind haufig ttber einen Datenbus, der Teil eines 
ganzen Datenbusnetzwerks sein kann, mehrere f ahrzeugseitige 
Komponenten, nachfolgend Busteilnehmer genannt, miteinander 
verbunden, b^i denen es sich herkommlicherweise primar urn 
Steuergerate zur Erfiillung lokaler f ahrzeugseitiger Steue- 
rungsfunktionen handelt. In jtingerer Zeit gewinnen als der- 
artige Fahrzeugdatenbusteilnehmer auch Telematikdienstein- 
heiten an Bedeutung, die einerseits iiber den Fahrzeugdaten- 
bus mit der "Fahrzeugwelt" und andererseits iiber einen oder 
mehrere drahtlose Obertragungskanale mit f ahrzeugexternen, 
entfernten Stationen in KommunikationsverbindSng stehen, 
z.B. zur Erfiillung von Funktionen wie Notruf, Diebstahlver- 
folgung, Verkehrslagedatengewinnung durch Stichprobenf ahr- 
zeuge etc. 

In friiheren Automobilen dieser Art bildeten die Ortungsmit- 
tel einerseits und der Datenbus mit angeschlossenen Fahr- 
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zeugsteuergeraten andererseits voneinander getrennte Fahr- 
zeugteilsysteme, von denen haufig auch nur eines von beiden 
realisiert war. Die Ortungsmittel ihrerseits bestanden hau- 
fig aus relativ vielen Einzelkomponenten. So offenbart die 
Patentschrif t US 5.644.317 ein automatisches Fahrzeugloka- 
lisierungssystem, bei dem im Fahrzeug eine Ortungssensorik 
aus mehreren einzelnen Sensoreinheiten und eine Ortungsre- 
cheneinheit vorgesehen sind, der die Ausgangssignale der 
verschiedenen Ortungssensoreinheiten zugefiihrt sind. Die 
Ortungsrecheneinheit gibt die von ihr gewonnenen Daten liber 
die Fahrzeugposition und Fahrzeuglage uber einen drahtlosen 
Kommunikationskanal an eine externe Einheit zur Presentati- 
on der ubertragenen Positions-/Lagedaten ab. 

Ein in der Patentschrif t US 5.740.049 offenbartes Fahrzeug- 
positionsbestiinmungssystem ermittelt anhand der Ausgangs- 
signale eines Fahrzeuggeschwindigkeitssensors und eines Gy- 
roskops ein^ erste vorlaufige Positionsinf ormation, korri- 
giert diese durch Ableiten einer zweiten vorlaufigen 
Positionsinformation durch Abgleich mit abgespeicherten 
Wegstreckendaten und gewinnt eine dritte vorlaufige Positi- 
onsinformation aus dem Ausgangssignal eines GPS-Empf angers . 
Durch Auswerten bzw. Abgleich der verschiedenen vorlaufigen 
Positionsinformationen wird eine endgultige Fahrzeugpositi- 
on bestimmt und in einer Strafienkartenansicht auf einem 
Bildschirm angezeigt. 

Oftmals sind die Ortungsmittel integrierter Bestandteil ei- 
ner Fahrzeugnavigationseinheit oder dieser mit.. dem' alleini- 
gen Zweck vorgeschaltet, die fur die Navigation notwendigen 
Daten Uber die Position und Lage, d.h. Orientierung, des 
Fahrzeugs im Raum zu liefern und/oder die erSETfctelte Posi- 
tion bzw. Lage des Fahrzeugs optisch anzuzeigen, siehe z.B. 
die Offenlegungsschriften EP 0 675 341 Al und WO 98/36288 



In der Of f enlegungsschrif t WO 98/10246 Al ist ein Gerat zur 
Aufnahme geographischer Dateri offenbart, das je nach Ausle- 
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gung als portables Gerat Oder zum Einbau z.B. in ein Fahr- 
zeug bestimmt sein kann und neben Positionsbestimmungsmit- 
teln zusatzlich Kameras zur Aufnahme von Bildern aufweist. 
Eine Rechnereinheit empfangt die von den Positionsbestim- 
mungsmitteln und den Kameras abgegebenen Daten und wertet 
diese dahingehend aus, daft die Richtung des Bildes relativ 
zum Gerat oder die geographischen Daten fiir_ein mit den Ka- 
meras erfafltes Objekt ermittelt werden. Das* Gerat kann uber 
einen drahtlosen Kommunikationskanal mit einer entfernten 
Station, z.B. einem dortigen Zentralrechner, in Kommunika- 
tionsverbindung stehen. 

In der Of f enlegungsschrif t DE 196 40 735 Al ist .ein Telema- 
tikgerat fur ein Kraf tf ahrzeug beschrieben, das ein Autora- 
dio mit einem RDS-Modul und einem eingebauten Ortungssystem 
mit GPS-Modul, ein Funktelefon mit GSM-Modul , einen Spei- 
cher und eine Anzeige umfasst. Das RDS-Modul, das GPS-Modul 
und das GSM-Modul sind zusammen mit einer Spracheinheit und 
dem Autoradio in einem Gehause des Telematikgerates einge- 
baut, wobei das Gehause wenigstens Antennenanschliisse fur 
das Autoradio, das GSM-Modul und das GPS-Modul sowie 
Schnittstellen fur wenigstens einen CAN-Bus und/oder einen 
weiteren Datenbus sowie far wenigstens einen Lautsprecher 
und/oder ein Mikrofon aufweist. Mittels Wegsensoren, z.B. 
Radsensoren, einem Richtungssensor und/oder dem GPS-Modul 
kann die Fahrzeugposition mitgekoppelt und auf einer digi- 
talen Karte der optischen Anzeige ausgegeben werden. Durch 
Kommunikation mit einer Zentrale oder ein in das Telematik- 
gerat eingebautes Navigationssystem oder ein daran uber den 
CAN-Bus oder den weiteren Datenbus anschliefibares Navigati- 
onsmodul kann eine gewiinschte Fahrtroute berechnet werden, 
die dann auf der optischen Anzeige angezeigt ~wTrd. Uber den 
CAN-Bus und/oder den weiteren Datenbus kann das Telematik- 
gerat Einfluss auf ein Motprsteuergerat nehmen, das einen 
weiteren Busteilnehmer bildet. 

Der Erfindung liegt als technisches Problem die Bereitstel- 
lung eines Fahrzeugdatenbussystems der eingangs genannten 
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Art zugrunde, das eine komfortable und vergleichsweise fle- 
xibel einsetzbare und gut standardisierbare Ortungsfunktio- 
nalitat aufweist. 

Die Erfindung lost dieses Problem durch die Bereitstellung 
eines Fahrzeugdatenbussystems mit den Merkmalen des An- 
spruchs 1. Bei diesem beinhalten die Ortungsmittel charak- 
teristischerweise ein in spezieller Weise als einer der an 
den Datenbus angekoppelten Busteilnehmer ausgebildetes Or- 
tungsmodul, in welchem die zur Fahrzeugortung verwendeten 
Komponenten weitestgehend in einer Baueinheit integriert 
enthalten sind, wobei die zugehorige Ortungssensorik minde- 
stens teilweise in das Ortungsmodul integriert und im iibri- 
gen an den Datenbus angekoppelt ist, so daii das Ortungsmo- 
dul die benotigten Ortungssensordaten wenigstens teilweise 
intern gewinnt und im ubrigen Uber den Datenbus empfangt. 
Speziell sind im Ortungsmodul eine Ortungsrecheneinheit, 
welche die rechnerische Positionsbestimmung vornimmt, und 
ein GPS-Empf anger enthalten, Des weiteren weist es ein Gy- 
roskop oder Mittel zum Empfangen entsprechender Gyrodaten 
liber den Datenbus von einem Fahrdynamik- 
/Radschlupf regelsystem auf, wenn letzteres eine entspre- 
chende Gyrodatengewinnungssensorik umfafit, wie dies z.B. 
bei einigen herkommlichen Fahrdynamikregelsystemen der Fall 
ist.' 

Durch die modulartige Zusammenf assung und die Datenbusan- 
bindung der Ortungsmittel sind diese in einer standardi- 
sierten Form ftir unterschiedliche Fahrzeuge und in unter- 
schiedlichen LSndern ohne grofiere AnpassungsmaBnahmen ein- 
setzbar und stellen in flexibler Weise bedarf sgerecht 
entsprechende Ortungsinf ormationen auf dem Datenbus zur 
Verfilgung, von wo sie von anderen f ahrzeugseitigen Busteil- 
nehmern abgerufen werden kOnnen. Die zur Verfilgung gestell- 
ten Ortungsinformationen umfassen dabei insbesondere Fahr- 
zeugpositionsdaten, Fahrtrichtungswinkeldaten, . Fahrge- 
schwindigkeitsdaten und Hohenlagedaten, d.h. Daten tiber die 
momentane Hohenlage des Fahrzeugs tiber dem Meeresspiegel 
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(NN) . Vorzugsweise wirci zu den Positionsdaten eine Ortungs- 
genauigkeitsklassif ikation (Ortungsgute) in Form einer 
Kennzahl angegeben, die die Unsicherheit der berechneten 
Positionsdaten angibt. Zur Ermittlung dieser Ortungsinfor- 
mationen verwendet das Ortungsmodul neben den Gyrodaten und 
den GPS-Daten zusatzlich Raddrehzahldaten und Daten dar- 
uber, ob das Fahrzeug momentan vorwarts oder rlickwarts 
fahrt, d.h. Vorwarts/Rtickwarts-Fahrtrichtungsdaten, die es 
aus dem Datenbus entnimmt. Die Ortungsinformationen konnen 
insbesondere filr von solchen Informationen Gebrauch machen- 
den Fahrzeugsteuergeraten verschiedener f ahrzeugbezogener 
Funktionalitaten, wie Fahrdynamikregelung, Antiblockierre- 
gelung, Antriebsschlupf regelung, Motorsteuerung und Getrie- 
besteuerung, von Anzeigeinstrumenten, wie einem Kombiin- 
strument oder einer speziellen Komf ortinf ormationsanzeige, 
aber auch von Kommunikationseinheiten verwendet werden, die 
Uber den Datenbus mit f ahrzeugseitigen Komponenten und iiber 
einen drahtlosen Kommunikationskanal mit entfernten, fahr- 
zeugexternen Komponenten kommunizieren. 

Bei einem nach Anspruch 2 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist in der das Ortungsmodul darstellenden Bauein- 
heit zusatzlich eine integrierte GPS-Antenne enthalten, so 
dafi das Anbringen einer separaten GPS-Antenne am Fahrzeug 
und das Anschliefien derselben an das Ortungsmodul entfallt. 

Bei einem nach Anspruch 3 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist eine Navigationseinheit als ein weiterer Bu- 
steilnehmer vorgesehen, welche die Positionsdaten vom Or- 
tungsmodul empfangt. Durch einen herkommlichen Map- 
Matching-Pro-zess, in welchem diese Positionsdaten mit abge- 
speicherten Wegenetzdaten verglichen werden, gewinnt sie 
eine verbesserte Positionsinf ormation mit einer neuen Or- 
tungsgenauigkeitklassifikation (Ortungsgiite) . Charakteri- 
stischerweise koppelt die Navigationseinheit die entspre- 
chenden Positions korrekturdaten iiber den Datenbus zum Or- 
tungsmodul zurttck, das selbige fur einen 

genauigkeitsverbessernden Korrekturabgleich verwenden kann. 
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Bei einem nach Anspruch 4 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem sind eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten 
als weitere Busteilnehmer vorgesehen, welche die vom Or- 
tungsmodul gewonnenen Ortungsdaten nutzen, beispielsweise 
far eine Notruf f unktion, zur Diebstahlverf olgung und/oder 
zur Verkehrslagebstimmung mit Stichprobenf ahrzeugen (soge- 
nannte Floating-Car-Data-Methode) . 

Bei einem nach Anspruch 5 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist eine Motor- und/oder eine Getriebesteuerungs- 
einheit als jeweiliger weiterer Busteilnehmer vorgesehen. 
Die Motor- bzw. die Getriebesteuerungseinheit nutzt die Da- 
tenbusanbindung unter anderem dazu, die vom Ortungsmodul 
bereitgestellten Hohenlagedaten einzulesen. Dadurch kann 
auf einen herkommlicherweise in modernen derartigen Einhei- 
ten vorhandenen Hohensensor verzichtet werden. 

Bei einem nach Anspruch 6 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist das Ortungsmodul Teil eines weiteren Busteil- 
nehmers, wobei die Ortungsrecheneinheit von diesem Busteil- 
nehmer ftir zusatzliche Aufgaben verwendet wird* 

Vorteilhafte Ausfuhrungsf ormen der Erfindung sind in den 
Zeichnungen dargestellt und werden nachfolgend beschrieben. 
Hierbei zeigen: 

Fig. 1 - eine schematische, teilweise Darstellung eines 

Fahrzeugdatenbussystems mit Ortungsmodul mit in- 
tegriertem Gyroskop und externer GPS-Antenne, 

Fig, 2 eine Ansicht entspechend Fig. 1, js^ech ftir ein 

modif iziertes Datenbussystem mit zusatzlicher Na- 
vigationseinheit, 

Fig. 3 eine Ansicht entspechend Fig. 2, jedoch fur ein 
modifiziertes Datenbussystem mit gyroskopf reiem, 
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busseitige Gyrodaten empf angendem Ortungsmodul 
und 

Fig. 4 eine Ansicht entsprechend Fig. 2, jedoch fur ein 
modif iziertes Datenbussystem mit in das Ortungs- 
modul integrierter GPS-Antenne. 

Das in Fig. .1 nur mit seinen hier speziell interessierenden 
Komponenten dargestellte Fahrzeugdatenbussystem beinhaltet 
einen Datenbus 1, an den mehrere Busteilnehmer. angeschlos- 
sen sind, von denen ein Ortungsmodul 2 und ein Telematik- 
diensteblock 3 explizit gezeigt sind, in welchem vereinfa- 
chend eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten fur ent- 
sprechende Funktionalitaten zusammengefaJit sind, wie z.B. 
fur Notruf, Diebstahlverf olgung und Stichprobenfahrzeug- 
Verkehrslageerfassung. Das als ein einheitlich einbaubares 
Bauteil realisierte Ortungsmodul 2 enthalt in diesem Bei- 
spiel eine Ortungsrecheneinheit 2a, einen GPS-Empfanger 2b 
und ein Gyroskop 2c in integrierter Form. 

An den GPS-Empfanger 2b ist eine externe, an geeigneter 
Stelle am Fahrzeug angebrachte GPS-Antenne 4 angeschlossen. 
Das Ortungsmodul 2 ist uber eine entsprechende Busschnitt- 
stelle in den Datenbus 1 eingekoppelt und liest von diesem 
Raddrehzahldaten sowie Vorwarts/RUckwSrts- 
Fahrtrichtungsdaten ein. Die Raddrehzahldaten kSnnen bei- 
spielsweise in Form von Drehzahlftlhlerimpulsen pro Zeitein- 
heit dureh ein Fahrdynamik-/Radschlupfregelsystem geliefert 
werden, das diese Daten auch zur eigenen Nutzung gewinnt, 
wie an sich bekannt. Dabei kann es sich bei dem Fahrdyna- 
mik-/Radschlupfregelsystem z.B. urn ein Antiblockier system 
(ABS) oder ein von der Anmelderin unter der ABk'Urzung ESP 
(elektronisches Stabilitatsprogramm) verwendetes Fahrdyna- 
mikregelsystem handeln. Di§ Vorwarts/Ruckwarts- 
Fahrtrichtungsdaten geben an, ob das Fahrzeug momentan vor- 
warts oder riickwarts fahrt, und konnen z.B. aus Ruckwarts- 
gang-Erkennungsmitteln stammen, die feststellen, ob der 
Riickwartsgang eingelegt ist oder nicht . 
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Soweit das Ortungsmodul 2 die zur Ortung benotigten Daten 
nicht dem Datenbus 1 entnimmt, werden sie durch die inte- 
grierten Ortungssensoreinheiten geliefert, speziell GPS- 
Daten des GPS-Empf angers 2b und Gyrodaten des Gyroskops 2c* 
Die Ortungsrecheneinheit 2a fUhrt dann den eigentlichen 
rechnerischen Ortungsprozefi durch, wobei der-Begriff "Or- 
tung" vorliegend in einem weiten Sinn dahingehend zu ver- 
stehen ist, dafi davon sowohl die Bestimmung der Fahrzeugpo- 
sition als auch von dessen Hohenlage und Orientierung im 
Raum.umfafit sind. Dementsprechend ermittelt die Ortungsre- 
cheneinheit 2a Fahrzeugpositionsdaten mit deren Ortungsge- 
nauigkeitsklassif ikation (Ortungsgute) , Fahrtrichtungswin- . 
keldaten, Fahrgeschwindigkeitsdaten und Hohenlagedaten, 
welche die momentane. Hohe des Fahrzeugs iiber Meeresspiegel 
(NN) angeben. Des weiteren sind Zeitbestimmungsmittel in 
der Ortungsrecheneinheit 2a enthalten, die eine hochgenaue 
Zeitangabe entspechend einer Funkuhr realisieren, wobei 
weltweit die im jeweiligen Land gtiltige Uhrzeit angegeben 
wird, z.B. gemafi GMT- Oder UTC-Standard, ohne dafi hierfiir 
vom Benutzer komplizierte Mentieinstellungen vorgenommen 
werden mtissen. Die Fahrtrichtungswinkeldaten enthalten ne- 
ben eigentlichen Winkelinf ormationen auch Offset-, Drift- 
und Skalierungsf aktor-Inf ormationen. 

Die Ortungsrecheneinheit 2a gibt diese ermittelten, aufbe- 
reiteten Ortungsdaten auf den Datenbus 1, wo sie den tibri- 
gen Busteilnehmern zur Verftlgung stehen, z.B; den Telema- 
tikdiensteinheiten 3 und/oder nicht explizit gezeigten, an 
den Datenbus 1 angeschlossenen Fahrzeugsteuergeraten, wie 
Motor- und/oder Getriebesteuereinheit . Eine angeschlossene 
Motor- bzw. Getriebesteuereinheit kann insbe"35hdere die vom 
Ortungsmodul 2 auf dem Datenbus 1 bereitgestellten Hohen- 
lageinformationen ilbernehmen und benotigt auf diese Weise 
keinen eigenen Hohensensor. Beim Neustart wird zweckmafii- 
gerweise der jeweils zuletzt beim Abstellen des Fahrzeugs 
vorliegende Hohenwert verwendet, bis wieder aktuelle Hohen- 
lagedaten vorliegen. 
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Wie aus den obigen Erlauterungen erkennbar, leistet das Or- 
tungsmodul 2 einen Ortungsprozeii unter Verwendung mehrerer 
paralleler Eingangsinformationen, und zwar den intern ge- 
wonnenen GPS-Daten, den intern gewonnenen Gyrodaten und den 
uber den Datenbus 1 empfangenen Raddrehzahldaten, mit deren 
Hilfe das Ortungsmodul 2 auch eine Odometer funktion er- 
fullt. 

Das in Fig. 2 wiederum lediglich mit seinen hier speziell 
interessierenden Komponenten dargestellte Fahrzeugdatenbus- 
system entspricht im wesent lichen demjenigen von Fig. 1, 
wobei insoweit ubereinstimmende Bezugszeichen fur funktio- 
nell gleiche Elemente verwendet sind, mit der Ausnahme, daB 
das System von Fig. 2 eine Navigationseinheit 5 als einen 
weitereii Busteilnehmer enthalt. Die Navigationseinheit 5 
empfangt uber den Datenbus 1 die vom Ortungsmodul 2 gelie- 
ferten, diversen Ortungsdaten und unterzieht speziell die 
empfangenen Positionsdaten einem herkommlichen Map- 
Matching-Prozefi, in welchem die vom Ortungsmodul 2 ermit- 
telte Fahrzeugposition mit Daten einer digital abgespei- 
cherten Wegenetzkarte abgeglichen wird. Durch diesen ProzeJ3 
ermittelt die Navigationseinheit 5 eine gegebenenf alls kor- 
rigierte, exakte Fahrzeugposition mit einer neuen Ortungs- 
genauikeitsklassifikaition (Ortungsgtite) und gibt diese so- 
wie begleitende Wegenetzinformationen, wie Orts- und Stra- 
flennamen, auf den Datenbus 1 aus. Die an den Datenbus 1 
angeschlossenen Busteilnehmer konnen dann, soweit sie Fahr- 
zeugpositionsdaten benotigen, hierfur die von der Navigati- 
onseinheit 5 bereitgestellten exakten Fahrzeugpositionsda- 
ten verwenden. Dies gilt insbesondere auch fur die Telema- 
tikdiensteinheiten 3. -f- 

Des weiteren gibt die Navigationseinheit 5 auf den Datenbus 
1 Positionskorrekturdaten aus, welche 'die eventuelle Abwei- 
chung der von ihr ermittelten exakten Fahrzeugposition von 
der vom Ortungsmodul 2 ermittelten Fahrzeugposition repra- 
sentieren. Das Ortungsmodul 2 kann diese ruckgekoppelten 
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Positionskorrekturdaten bzw. Korrekturparameter vom Daten- 
bus 1 entnehmen und zur entsprechenden Korrektur seiner Or- 
tungsbestimmung heranziehen, um die Positionsbestimmungsge- 
nauigkeit zu verbessern. 

Das in Fig, 3 wiederum schematisch und teilweise darge- 
stellte Fahrzeugdatenbussystem entspricht 4emjenigen von 
Fig. 2, wobei wiederum fur funktionell gleiche Elemente 
Ubereinstimmende Bezugszeichen verwendet sind, mit der Aus- 
nahme, daiJ ein modif iziertes Ortungsmodul 2 T verwendet ist, 
dasnur die Ortungsrecheneinheit 2a und den GPS-Empf anger 
2b, jedoch kein Gyroskop enthalt. In diesem Fall enthalt 
das Ortungsmodul 2 f Mittel zum busseitigen Empfangen und 
Auswerten von Gyrodaten eines Fahrdynamik- 

/Radschlupfregelsys terns, z.B. von einem ESP-Steuergerat . 
Dies ftihrt zu zuf riedenstellenden Ergebnissen, wenn die Gy- 
rosensormittel des FahrdynamiWRadschlupfregelsystems eine 
ausreichende Genauigkeit bzw. Leistungsf ahigkeit und Zuver- 
lassigkeit besitzen. Das Faiirdynamik-/Radschlupf regelsystem 
- stellt die ermittelten Gyrodaten auf dem Datenbus 1 zur 
Verftigung, von wo sie vom Ortungsmodul 2 1 abgerufen werden 
konnen . 

Das in Fig. 4 schematisch und teilweise dargestellte Fahr- 
zeugdatenbussystem entspricht demjenigen von Fig. 2, wobei 
insoweit wiederum gleiche Bezugszeichen fUr funktionell 
gleiche Elemente verwendet sind, mit der Ausnahme, dafi ein 
modifiziertes Ortungsmodul 2 fl verwendet ist, das zusatz- 
lich eine integrierte GPS-Antenne 4a enthalt. Dadurch ent- 
fallt die Notwendigkeit einer separat am Fahrzeug zu mon- 
tierenden und an das Ortungsmodul anzuschlieflenden GPS- 
Antenne. -f - 

Wie die obigen Ausfuhrungsbeispiele deutlich machen, wird 
durch die vorliegende Erfindung ein Fahrzeugdatenbussystem 
verwirklicht, bei dem ein als eigenstandige Baueinheit rea- 
lisiertes Ortungsmodul, z.B. in Form einer separaten Box 
oder eines Steckmoduls, als Busteilnehmer in das Bussystem 
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eingebunden ist und alle zur Ortungsbestimmung verwendeten 
Komponenten enthalt bzw. hierfiir erforderliche Eingangsin- 
formationen uber den Datenbus empfangt. Das Ortungsmodul 
kann als kleinbauende Standardbox weltweit in den verschie- 
densten Fahrzeugen ohne groliere Anpassungsmafinahmen einge- 
setzt werden. Schon ohne implement ierte Navigations- oder 
Notruffunktionalitat lassen sich mit den vom Ortungsmodul 
gelieferten Ortungsdaten ortsbezogene Dienste nutzen, wie 

Diebstahlverfolgung,stichprobenfahrzeug-Verkehrslagebestim- 
mung etc. Die Nutzung der vom Ortungsmodul bereitgestellten 
Ortungsdaten macht das System unabhangig von den Herstel- 
lern verwendeter Kommunikationsgerate, wie Telefonapparate. 
Mit Hilfe der Ortungsdaten des Ortungsmoduls kann eine An- 
zeige der Hummel srichtung und/oder von Langen- und Breiten- 
grad der aktuellen Fahrzeugposition erfolgen, was bei- 
spielsweise ftir eine Panneninformation hilfreich sein kann. 
Weiter ist eine hochgenaue Uhr mit Anzeige der weltweit im 
jeweiligen Land gerade gUltigen Uhrzeit ohne komplizierte 
Menueinstellungen durch den Benutzer realisierbar . Die Uhr- 
zeit kann z.B. in einem Kombiinstrument oder in einem 
Standheizungsmodul angezeigt werden, wodurch sich ein sepa- 
rater Uhr-Chip einsparen laflt. Die Nutzung der HShenlagein- 
formationen des Ortungsmoduls durch eine Motor- und/oder 
Getriebeelektronik spart einen eigenstandigen Hdhensensor 
ein. Die durch das Ortungsmodul in standardisierter Form 
bereitgestellten Ortungsinformationen hinsichtlich Positi- 
on, Ortungsgenauigkeitsklassifikation (Ortungsgiite) , Fahrt- 
richtungswinkel, Drehrichtung, Hdhenlage, Fahrzeugneigung 
etc. lassen sich uber den Datenbus flexibel von den ver- 
schiedenen, auf Ortungsinformationen basierenden Systemen 
verwenden, z.B. fur Notruf, Taxiruf, Navigation, Kurvenwar- 
ner, Stichprobenf ahrzeug-Verkehrslagebestimmung, Fahrdyna- 
mikregelung, Antiblockiersystem, Antriebsschlupfregelung, 
Getriebe, Motorelektronik,, Kombiinstrument und Komfort- 
Informationen. 
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Patentans p rUche 

1. _ Fahrzeugdatenbussystem mit folgenden Merkmalen: 

einem Datenbus (1), Ober den mehrere angeschlossene 
Busteilnehmer miteinander in Datenubertragungsverbindung 
stehen, und 

Ortungsmitteln mit einem als einer der Busteilnehmer 
ausgebildeten Ortungsmodul (2), . das zum Empfangen wenig- 
stens von Raddrehzahldaten und Vorwarts/Rlickwarts- 
Fahrtrichtungsdaten ttber den Datenbus (1), zur Gewinnung 
wenigstens von Fahrzeugpositionsdaten, Fahrtrichtungswin- 
keldaten, Fahrgeschwindigkeitsdaten und Hohenlagedaten und 
zum Ausgeben dieser gewonnenen Daten auf den Datenbus ein- 
gerichtet ist und hierzu eine Ortungsrecheneinheit (2a) und 
eine Ortungssensorik aufweist, die wenigstens einen GPS- 
Empfanger (2b) mit zugehoriger GPS-Antenne (4) und Gyroda- 
tenerfassungsmittel (2c) in Form eines Gyroskops (2c) oder 
Mitteln zum busseitigen Empfangen und Auswerten von Gyroda- 
ten eines Fahrdynamik-/Radschlupf regelsystems umf asst . 

2. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1, weiter 
dadurch gekennzeichnet, d a ii 
das Ortungsmodul (2 ,! ) eine integrierte GPS-?tfitenne (4a) 
enthalt. ~~ 



3. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1 oder 2, weiter 
dadurch gekennzeichnet, dafi 
ein weiterer Busteilnehmer von einer Navigationseinheit (5) 
gebildet ist, welche die Fahrzeugpositionsdaten vom Or- 
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tungsmodul (2) uber den Datenbus (1) empfangt und durch ei- 
nen Map-Matching-ProzeB Positionskorrekturdaten gewinnt, 
die sie zur Ruckkopplung an das Ortungsmodul auf den Daten- 
bus gibt. 

4 . Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

3, weiter _ 

dadurch gekennzeichnet, dafi 
eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten (3) als weitere 
Busteilnehmer vorgesehen sind, welche vora Ortungsmodul (2) 
oder_ der Navigationseinheit (5) gewonnene Daten nutzen. 

5. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche I bis 

4, weiter 

dadurch gekennzeichnet, dafi 
als ein jeweiliger weiterer Busteilnehmer eine Motor- 
und/bder eine Getriebesteuerungseinheit vorgesehen ist, 
welche die vom Ortungsmodul (2) gewonnenen Hdhenlagedaten 
nutzt. 

6. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

5, weiter 

dadurch gekennzeichnet, dafi 
das Ortungsmodul (2) Teil eines weiteren Busteilnehmers 
ist,- wobei" die Ortungsrecheneinheit (2a) von diesem Bu- 
steilnehmer fur zusatzliche Aufgaben verwendet wird. 



! 



i 



2/4 




65 3 

C CD 

c £ o 

Hi .-t u 

=5 P S> CO 



E . CO '^3 

o £Q -Q co 



CO 




to . 



CO 
D) 

> 
CO 



.2 § 1 : = § 

O .2 O CO o 
Q. £^ O I N 




WU U1/2U57:> 



r^i/JLruu/uo/oa 



3/4 




c £ Q 
£: — O 

E -6- C 

o CQ -Q cn 
o - .2 o 



CO 



c 
o 

CO 
O) 
*> 

cn 




CM 



c 


ke 






CD 


c 


indigk 




sdat 


igswi 


Li 

o 


c. 




-Q 


o 












o 


a> 




x: 
o 


<f) 




o 


a> 




Q. 
1 


i 


CD 
i 


X 

I 












-a 








E 




ID 


to 




a. 


o> 




o 














o 










-V- 





CO 
CM 



rci/truu/u /J3 



4/4 




eg ^ ~ ^ — \ 

.2 3 ^ •= o 
±s o © «— 

O O :0 o 

O.KOIN 
• i • • ■ 



J 2 § 

-cr-u- ^ 



Interr iaJ Application No 

PCT/EP 00/08735 



A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER 

IPC 7 G08G1/09 



According to iniemationat Patent Classification (IPC) or to both national classification and IPC 



B. FIELDS SEARCHED 



Minimum documentation searched (classification system followed by classification symbols) 

IPC 7 G08G B60R 



Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are included in the fields searched 
Electronic data base consulted during the international search (name of data base and. where practical search terms used) 

EPO-Internal , WPI Data, PAJ 



C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 



Category 



Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages 



Relevant to claim No. 



Y 
X 



GB 2 305 262 A (ROVER GROUP) 
2 April 1997 (1997-04-02) 
page 3, line 5-15 
page 4, line 1-8 

EP 0 789 343 A (MANNESMANN AG) 
13 August 1997 (1997-08-13) 
column 2, line 6-11 
column 3, line 23-29 
column 5, line 16-38 

DE 196 40 735 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
23 April 1998 (1998-04-23) 
cited 1n the application 
column 3, line 6-16 

-/- 



1,2,6 
5 

1,3,4 



Further documents are listed in the continuation of box C. 



Patent family members are listed in annex. 



0 Special categories of cited documents : 

•A* document defining the general state of the art which is not 
considered lo be of particular relevance 

•E' earlier document but published on or after the international 
filing date 

"L* document which may throw doubts on priority daim(s) or 
which is cited to establish the publication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

•C document referring to an oral disclosure, use. exhibition or 
other means 

•P* document published prior to the international filing date but 
later than the priority date claimed \ 



V later document published after the international filing date 
or priority date and not in conflict with the application but 
cited to understand the principle or theory underlying the 
invention 

•X' document of particular relevance: the claimed invention 
cannot be considered novel or canop^-be considered to 
involve an inventive step when the document is taken atone 

•Y* document of particular relevance: the claimed invention 

cannot be considered to involve an inventive step when the 
document is combined with one or more other such docu- 
ments, such combination being obvious to a person skilled 
in the art. 

document member of the same patent family 



Date of the actual completion of the international search 



13 December 2000 



Date of mailing of the international search report 

22/12/2000 



Name and mailing address of the ISA 

European Patent Office. P.B. 5818 Pateniiaan 2 
NL - 2280 HV Rijswijk 
TeL (♦31-70) 340-2040. Tx. 31 651 epo nl. 
Fax (+31-70) 340-3016 



Authorized officer 



Flores Jimenez, A 



Foim PCT/ISA/210 (second sneet) (July 1992) 



Daae 1 of ? 



Intem lal Application No 



PCT/EP 00/08735 



C(Continuatlon) DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 


Category * 


Citation of document, with indication. where appropriate, of the relevant passages 


Relevant to claim No. 


A 


US 4 942 571 A (SCHUERMANN BERNHARD ET 


1-6 




AL) 17 July 1990 (1990-07-17) 






column 2, line 16-32 























Form PCTYlSA/210 (ccntmuation of second sheet) (Jury 1992) 



oaae ? nf 7 



n.iormation on patent family members 


Intern lai Application No 
n/\T /rn Art /aa^^t 

PCT/EP 00/08735 


Patent document 
cited in search report 


Publication 
date 


Patent family 
member(s) 


Publication 
date 


GB 2305262 


A 




02-04-1997 


DE 


19636572 A 


20-03-1997 


EP 0789343 


A 




13-08-1997 


DE 
US 


19606259 C 
6067501 A 


26-06-1997 
23-05-2000 


DE 19640735 


A 




23-04-1998 


WO 
EP 


9815075 A 
0929953 A 


09-04-1998 
21-07-1999 


US 4942571 


A 




17-07-lQQn 


DE 
DE 
EP 
JP 


3730468 A 
3881459 A 
0307344 A 
1070245 A 


08-07-1993 
15-03-1989 
15-03-1989 



Form PCT/iSA/210 (patent (amity annex) (July 1092} 



Intern tales Aktenzeichen 



PCT/EP 00/08735 



A. KLASSIFIZIERUNQ DBS ANMELOUNGSGEGENSTANOES 

IPK 7 G08G1/09 

Nach der Internationalen Patentklassifikation (IPK) Oder nach der nationalen Klassi/ikaiion und der IPK 


B. RECHERCHIERTE GEBIETE 


Recnerchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Kiassifikattonssymbole ) 

IPK 7 G08G B60R 


Recherchierte aber nicht turn Mindestprufstoff gehorende Veroffentlichungen, sowert diese unter die recherchienen Gebieie fallen 


wahrend der mternaiionalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Daienbank und evtl. verwendete Suchbegriffe) 

EPO-Internal, WPI Data, PAJ 


c. als m 


ESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 


Kategohe 0 


Bezeichnung der Verdffentlichung, sowed erforderiich unter Angabe der in Betracht kommenden Tetie 


Betr. Anspruch Nr. 


X 

Y 
X 

Y 


GB 2 305 262 A (ROVER GROUP) 
2. April 1997 (1997-04-02) 
Selte 3, Zelle 5-15 
Selte 4, Zeile 1-8 

EP 0 789 343 A (MANNESMANN AG) 
13. August 1997 (1997-08-13) 
Spalte 2, Zeile 6-11 
Spalte 3, Zeile 23-29 
Spalte 5, Zeile 16-38 

DE 196 40 735 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
23. April 1998 (1998-04-23) 
in der Anmeldung erwahnt 
Spalte 3, Zeile 6-16 

-/-- 


1,2,6 
5 

1,3,4 
5 


"Y| Weitere Veroffentlichungen sind der Fortsetzung von FeldCzu IvH Siehe Anhang Patentfamille 
1— J eninehmen l A 1 




Besondere Kalegonen von angegebenen Veroffentlichungen : ■f Spatere Verdffentlichung. die nach dem internationalen Anmeldedaium 
•A* Verdffentlichung. die den allgemeinen Stand der Technik definiert, ? <ter fSem Pnoritatsdatum veroffentlicht worden ist und mil der 
aber nicht ais besonders bedeutsam anzusehen ist Anmeldung nicht koilidieri. sondern nur zum Verstandnis des der 

'E* aiteres Dokument. das jedoch erst am Oder nach dem internationalen vIS^^SS^^^ PhnZipS 0der * r 2u 9 rundelie 9 en<len 

AnmeWedatum veroffentlicht worden ist . v . .52? T 
V Ve r ent«chunad te geeignetlst.einen F^oritmsanspruch zweifelhaft er- X »!XX 

soil Oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie Y XSS?tSSS^.V 9 ? J ^ e «>nderer BedeuTTjrrg; die beanspruchte Erfindung 

ausgefOhrt) kann n,ch! a,s auf erfindenscher Tatigkett beruhend betrachtet 
•CT Verdffentlichung. die sich auf erne mundJiche Offenbarung. S22£ln^ mtt S ln 2f ^ er ^^^^ an ^ re " 

eine Benutzung. eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht 22 ^^rttffi^u> S£%SS£S SS"' *" d " * 
■P. VerdffenUichung. die vor dem internationalen Anmektedatum aber nach verbindung fur einen Fachmann naheliegend ist 

dem beanspruchten Prtorttatsdatum veroffentlicht worden ist * & " Verdffentlichung. die Mitglied derselben Patentfamilie ist 


Datum des Abschlusses der intemationaJen Recherche 

13. Dezember 2000 


Absendedatum des iniemationalen RechercfienbericMs 

22/12/2000 


Name und Postanschrift der IntemationaJen Recherchenbehdrde 
EuropaMsches Patentamt. P.B. 5618 Patentiaan 2 
NL-2280HVRijswiik 
TeL (+31-70) 340-2040. Tx. 31 651 epo nl. 
Fax: (>3l-70) 340-3016 


Bevollmachtigter Bediensteter 

Flores Jimenez, A 



Formblatt PCT.1SA/210 (Blan 2) (Juli 1992) 



Selte 1 vnn 9 



imem tales Aktenzeichen 

PCT/EP 00/08735 



C.(Fortsettung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Kategorie 4 ' Bezeichnung der Verbftentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Setrachi kommenden Telle 



US 4 942 571 A (SCHUERMANN BERNHARO 
AL) 17. Juli 1990 (1990-07-17) 
Spalte 2, Zeile 16-32 



ET 



Betr. Anspruch Nr. 



1-6 



Ftxmtnan PCT/ISA/210 (FortsaUung von Bian 2) (JuS 1992) 



Selte 2 von 2 



Angaben zu Veroffentlichunge... die zur selben Patentfamilie genoren 



intern. ales Akienzeichen 

PCT/EP 00/08735 



lm Recherchenbericht | 
angefuhrtes Patentdokument 


Datum der 
Veroffentlichung 




Mitglied(er) der 
Patentfamilie 


1 Datum rlpr i 

Ver6f»entlichung 


GB 2305262 A 


02-04-1997 


DE 


19636572 A 


20-03-1997 


EP 0789343 A 


13-08-1997 


DE 
US 


19606259 C 
6067501 A 


26-06-1997 
23-05-2000 J 


DE 19640735 A 


23-04-1998 


WO 
EP 


9815075 A 
0929953 A 


09-04-1998 
21-07-1999 j 


US 4942571 A 


17-07-1990 


DE 
nr 

EP 
JP 


3730468 A 

0307344 A 
1070245 A 


16-03-1989 j 
08-07-1993 
15-03-1989 
15-03-1989 



Fomtttatt PCT/ISA/210 (Anhang Patent! ami be )(Juti 1992) 




^S&QEERAfjbN TREAT 



WO 01/20575 
PCT/EPOO/08735 



notice informing the' Applicant of the 
communication of the international 
application to the designated offices 

(PCT Rule 47.1(c), first sentence) . . 



Date of mailing (day/month/year) 

. 22 March 2001 (22.03.01) 



0 Z April 200! Frdm the INTERNATIONAL BUREAU 



.i/VEISS, Klaus 
__baimlerChrysler AG • ' . : 

■ '' Intellectual .Property Management. 

FTP - C106. •■'*". '•' ' 

70546 Stuttgart V 
ALLEMAGNE . V 



Applicant's or a genfs file reference . - , . 
P031607/WO/1 


IMPORTANT NOTICE 


International application Noi 

PCT/EPOO/08735 - . : . 


International filing date (day/month/year) 

07 September 2000 (07.09.00) 


Priority date (day/month/year) 

15 September 1999 (15.09.99) 


Applicant - * - 

DAIMLERCHRYSLER AG etal 



1. Notice is hereby given that the International Bureau has communicated, as provided in Article 20, the international application 
to the following designated Offices on the date indicated above as the date of mailing of this Notice: 

AU,KP,KR,US - 

' In accordance with Rule 47.1 (c), third sentence, those Offices will accept the present Notice as conclusive evidence that 
the communication of the international application has duly taken place on the date of mailing indicated above and no copy 
of the international application is required to be furnished by the applicant to the designated Office(s).- • 

2. The following designated Offices have waived the requirement for such a communication at this time: 

AE^UAM^A^AZ^^ 

G^GH.GM^R^UJDJUN^SJP,^ 

NO,NZ,OA,PL,PT,RO,RU,SD,SE,SG,SI,SK,SL/TJT^ 
The communication will be made to those Offices only upon their request. Furthermore, those Offices do not require the * 
applicant to furnish a copy of the international application (Rule 49.1 (a-bis)). 

3. Enclosed with this Notice is a copy of the international application as published by the International Bureau on 
22 March 2001 (22.03.01) under No. WO 01/20575 

REMINDER REGARDING CHAPTER II (Article 31(2)(a) and Rule 54.2) 

If the applicant wishes to postpone entry into the national phase until 30 months (or later in some Offices) from the priority 
date, a demand for international preliminary examination must be filed with the competent International Preliminary 
Examining Authority before the expiration of 19 months from the priority date. 

It is the applicant's sole responsibility to monitor the 19-month time limit. 

Note that only an applicant who is a national or resident of a PCT Contracting State which is bound by Chapter II has the 
right to file a demand for international preliminary examination. 

REMINDER REGARDING ENTRY INTO THE NATIONAL PHASE (Article 22 or 39(1)) 

If the applicant wishes to proceed with the international application in the national phase, he must, within 20 months 
or 30 months, or later in some Offices, perform the acts referred to therein before each designated or elected Office. 

For further important information on the time limits and acts to be performed for entering the national phase, see the 
Annex to Form PCT/IB/301 (Notification of Receipt of Record Copy) and Volume II of the PCT Applicant's Guide. 





The International Bureau of WIPO 
34, chemin des Colombettes 
1211 Geneva 20, Switzerland 

Facsimile No. (41-22) 740.14.35 


Authorized officer 

J. Zahra 

Telephone No. (41-22) 338.83.38 



Form PCT/IB/308 (July 1996) 



3897170 



* VERTRAG UBER DIE INTERNATIONALE ZUSAMMENARBEIT AUF DEM 

GEBIET DES PATENTWESEB 

vTU€ 



Absender: MIT DER INTERNATIONALEN VORLAUFIGEN 
PRUFUNG BEAUFTRAGT E BEHORDE 



WEISS, Klaus 
DAIMLERCHRYSLER AG 



Intellectual Property Mana gement 



FTP-C106 
D-70546 Stuttgart 
ALLEMAGNE 



FTP 



Eing.: 



UT., 



03.DC2. 2001 



_z. Erted;gun £ j FTp/E | fjp/p [ 



Frist 



p/s 



PCT «, ji> 



MITTEILUNG UBER DIE UBERSENDUNG K$ 
DES INTERNATIONALEN VORLAUFIGEN 
PRUFUNGSBERICHTS 

(Regel71.1 PCT) 



Absendedatum 
(T ag/Monat/Jahr) 



30.11.2001 



Aktenzeichen des Anmelders Oder Anwalts 
P031607/WO/1 



WICH7TGE MITTBLUNG 



Internationales Aktenzeichen 
PCT/EP00/08735 



Internationales Anmeldedatum (Tag/Monat/Jahr) 
07/09/2000 



Prioritatsdatum (Tag/Monat/Jahr) 
15/09/1999 



Anmelder 

DAIMLERCHRYSLER AG et al. 



1 . Dem Anmelder wlrd mitgeteilt, daB ihm die mit der internationalen vorlaufigen Prufung beauftragte Behorde 
hiermit den zu der internationalen Anmeldung erstellten internationalen vorlaufigen Prufungsbericht, 
gegebenenfalls mit den dazugehorigen Anlagen, ubermittelt. 

2. Eine Kopie des Berichts wird - gegebenenfalls mit den dazugehorigen Anlagen - dem Internationalen Buro zur 
Weiterleitung an alle ausgewahlten Amter ubermittelt. 

3. Auf Wunsch eines ausgewahlten Amts wird das Internationale Buro eine Ubersetzung des Berichts (jedoch 
nicht der Anlagen) ins Englische anfertigen und diesem Amt ubermitteln. 

4. ERINNERUNG 

Zum Eintritt in die nationale Phase hat der Anmelder vor jedem ausgewahlten Amt innerhalb von 30 Monaten 
ab dem Prioritatsdatum (oder in manchen Amtern noch spater) bestimmte Handlungen (Einreichung von 
Ubersetzungen und Entrichtung nationaler Gebuhren) vorzunehmen (Artikel 39 (1)) (siehe auch die durch das 
Internationale Buro im Formblatt PCT/IB/301 ubermittelte Information). 

1st einem ausgewahlten Amt eine Ubersetzung der internationalen Anmeldung zu ubermitteln, so mulB diese 
Ubersetzung auch Ubersetzungen aller Anlagen zum internationalen vorlaufigen Prufungsbericht enthalten. Es 
ist Aufgabe des Anmelders, solche Ubersetzungen anzufertigen und den betroffenen ausgewahlten Amtern 
direkt zuzuleiten. 

Weitere Einzelheiten zu den maBgebenden Fristen und Erfordernissen der ausgewahlten Amter sind Band II 
des PCT-Leitfadens fur Anmelder zu entnehmen. 



Name und Postanschrift der mit der internationalen Prufung 
beauftragten Behorde 



Europaisches Patentamt 
D-80298 Munchen 

Tel. +49 89 2399 - 0 Tx: 523656 epmu d 
Fax: +49 89 2399 - 4465 



Bevollmachtigter Bediensteter 
Rohner, M 

Tel. +49 89 2399-2294 



JJ 



Formblatt PCT/IPEA/416 (Juli 1992) 



VERTRAG UBER ft INTERNATIONALE ZUSAM^feN ARBEIT AUF DEM 

GEBIET DES PATENTWESENS 



PCT 

INTERNATIONALER VORLAUFIGER PRUFUNGSBERICHT 

(Artikel 36 und Regel 70 PCT) 



Aktenzeichen des Anmelders Oder Anwalts 
P031607/WO/1 


siehe Mitteilung uber die Ubersendung des internationalen 
WEITERES VORGEHEN voriaufigen Prufungsberichts (Formblatt PCT/iPEA/416) 


Internationales Aktenzeichen 


Internationales AT\me\6e6a\um(Tag/Monat/Jahr) 


Prioritatsdatum (Tag/Monat/Tag) 


PCT/EP00/08735 


07/09/2000 


15/09/1 999 


Internationale PatentWassifikation (IPK) oder nationale Klassifikation und IPK 
G08G1/09 


Anmelder 






DAIMLERCHRYSLER AG et al. 







1. Dieser internationale vorlaufige Prufungsbericht wurde von der mit der internationalen voriaufigen Prufung beauftragten 
Behorde erstellt und wird dem Anmelder gemaB Artikel 36 ubermittelt. 



2. Dieser BERICHT umfaBt insgesamt 6 Blatter einschlieBIich dieses Deckblatts. 

S AuBerdem liegen dem Bericht ANLAGEN bei; dabei handelt es sich urn Blatter mit Beschreibungen, Anspruchen 
und/oder Zeichnungen, die geandert wurden und diesem Bericht zugrunde liegen, und/oder Blatter mit vor dieser 
Behorde vorgenommenen Berichtigungen (siehe Regel 70.16 und Abschnitt 607 der Verwaltungsrichtlinien zum PCT). 

Diese Anlagen umfassen insgesamt 7 Blatter. 



3. Dieser Bericht enthalt Angaben zu folgenden Punkten: 



I 




Grundlage des Berichts 


II 


□ 


Priori tat 


111 


□ 


Keine Erstellung eines Gutachtens uber Neuheit, erfinderische Tatigkeit und gewerbliche Anwendbarkeit 


IV 


□ 


Mangelnde Einheitlichkeit der Erfindung 


V 




Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, der erfinderischen Tatigkeit und der 
gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 


VI 


□ 


Bestimmte angefuhrte Unterlagen 


VII 


□ 


Bestimmte Mangel der internationalen Anmeldung 


VIII 


□ 


Bestimmte Bemerkungen zur internationalen Anmeldung 



Datum der Einreichung des Antrags 
23/01/2001 


Datum der Fertigstellung dieses Berichts 
30.11.2001 


Name und Postanschrift der mit der internationalen voriaufigen 
Prufung beauftragten Behorde: 

^ Europaisches Patentamt 
/fljl D-80298 Munchen 

Tel. +49 89 2399 - 0 Tx: 523656 epmu d 
Fax: +49 89 2399 - 4465 


Bevollmachtigter Bediensteter /^^^^^ 
Massaiski, M (l l) 

Tel. Nr. +49 89 2399 2406 



-Formblatt PCT/lPEA/M9Jf^cl^latt)JJanuar 1994) 



INTERNATIONALER VORLAUFIGER 
PRUFUNGSBERICHT 



Internationales Aktenzeichen PCT/E POO/08735 



I. Grundlage des Berichts 

1 . Hinsichtlich der Bestandteile der internationalen Anmeldung (Ersatzblatter, die dem Anmeldeamt auf eine 
Aufforderung nach Artikel 14 hin vorgelegt wurden, gelten im Rahmen dieses Berichts als "ursprunglich 
eingereicht" und sind ihm nicht beigefugt, weil sie keine Anderungen enthalten (Regeln 70. 16 und 70. 17)): 
Beschreibung, Seiten: 

2-4,7-1 1 ursprungliche Fassung 

1,1a,5,6 eingegangen am 02/08/2001 mit Schreiben vom 31/07/2001 
Patentanspruche, Nr.: 

1-10 eingegangen am 02/08/2001 mit Schreiben vom 31/07/2001 
Zeichnungen, Blatter: 

1/4-4/4 ursprungliche Fassung 



2. Hinsichtlich der Sprache: Alle vorstehend genannten Bestandteile standen der Behorde in der Sprache, in der 
die intemationale Anmeldung eingereicht worden ist, zur Verfugung oder wurden in dieser eingereicht, sofern 
unter diesem Punkt nichts anderes angegeben ist. 

Die Bestandteile standen der Behorde in der Sprache: zur Verfugung bzw. wurden in dieser Sprache 
eingereicht; dabei handelt es sich urn 

□ die Sprache der Ubersetzung, die fur die Zwecke der internationalen Recherche eingereicht worden ist (nach 
Regel 23.1(b)). 

□ die Veroffentlichungssprache der internationalen Anmeldung (nach Regel 48.3(b)). 

□ die Sprache der Ubersetzung, die fur die Zwecke der internationalen vorlaufigen Prufung eingereicht worden 
ist (nach Regel 55.2 und/oder 55.3). 

3. Hinsichtlich der in der internationalen Anmeldung offenbarten Nucleotid- und/oder Aminosauresequenz ist die 
intemationale vorlaufige Prufung auf der Grundlage des Sequenzprotokolls durchgefuhrt worden, das: 

□ in der internationalen Anmeldung in schriftlicher Form enthalten ist. 

□ zusammen mit der internationalen Anmeldung in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 

□ bei der Behorde nachtraglich in schriftlicher Form eingereicht worden ist. 

□ bei der Behorde nachtraglich in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 

□ Die Erklarung, daB das nachtraglich eingereichte schriftliche Sequenzprotokoll nicht uber den 
Offenbarungsgehalt der internationalen Anmeldung im Anmeldezeitpunkt hinausgeht, wurde vorgelegt. 

□ Die Erklarung, daB die in computerlesbarer Form erfassten Informationen dem schriftlichen 
Sequenzprotokoll entsprechen, wurde vorgelegt. 
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4. Aufgrund der Anderungen sind folgende Unterlagen fortgefallen: 

□ Beschreibung, Seiten: 

□ Anspruche, Nr.: 

□ Zeichnungen, Blatt: 

5. □ Dieser Bericht ist ohne Berucksichtigung (von einigen) der Anderungen erstellt worden, da diese aus den 

angegebenen Grunden nach Auffassung der Behorde uber den Offenbarungsgehalt in der ursprunglich 
eingereichten Fassung hinausgehen (Regel 70.2(c)). 

(Auf Ersatzblatter, die solche Anderungen enthalten, ist unter Punkt 1 hinzuweisen;sie sind diesem Bericht 
,. f beizufugen) 



6. Etwaige zusatzliche Bemerkungen: 



V. Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, der erfinderischen Tatigkeit und der 
gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

1. Feststellung 

Neuheit (N) Ja: Anspruche 1-10 

Nein: Anspruche 

Erfinderische Tatigkeit (ET) Ja: Anspruche 1-10 

Nein: Anspruche 

Gewerbliche Anwendbarkeit (GA) Ja: Anspruche 1-10 

Nein: Anspruche 



-) 2. 



Unterlagen und Erklarungen 
siehe Beiblatt 
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Zu Punkt V 

Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, der 
erfinderischen Tatigkeit und der gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und 
Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

1. Allqemeines 

Es wird auf die folgenden Dokumente verwiesen: 

D1 : EP-A-0 789 343 (MANNESMANN AG) 1 3. August 1 997 (1 997-08-1 3) 

D2: GB-A-2 305 262 (ROVER GROUP) 2. April 1 997 (1 997-04-02) 

D3: DE 1 96 40 735 A (BOSCH GMBH ROBERT) 23. April 1 998 (1 998-04-23) 

in der Anmeldung erwahnt 
D4: US-A-4 942 571 (SCHUERMANN BERNHARD ET AL) 17. Juli 1990 

(1990-07-17) 

Das Dokument D1 wird als nachstliegender Stand der Technik angesehen. 

2. Neuheit und erfinderische Tatigkeit des unabhanaiaen Anspruchs 1 

2.1 Das Dokument D1 offenbart ein Fahrzeugdatenbussystem gema3 dem 
Oberbegriff von Anspruch 1 . 

Die Ubertragung der folgenden Daten uber den Datenbus vor deren Auswertung 
wird in D1 nicht offenbart: 

Vorwarts-/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten 

Hohenlagedaten 

Gyrodaten eines Fahrdynamik-/Radschlupfsystems 

Die Auswertung der "Vorwarts-/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten" sowie der 
"Gyrodaten eines Fahrdynamik-/Radschlupfsystems" als solche ist aus D1, 
Spalte 3, Zeile 26 bzw. 28, bekannt, jedoch nicht die Ubertragung der MeBdaten 
iiber einen Datenbus vor der Positionsermittelung, sondern nur die Ubertragung 
der ermittelten Position, was einer wesentlich geringeren Datenmenge entspricht 
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Die Auswertung der "Hohenlagedaten" ist uberhaupt nicht bekannt aus D1 . 
Daher scheint der Gegenstand von Anspruch 1 neu zu sein (Artikel 33 (2) PCT). 

2.2 Die Technische Aufgabe, die mit dieser Anmeldung gelost werden soil, kann 
daher wie folgt gesehen werden: "Wie kann in einem Ortungssystem eines 
Kraftfahrzeugs den Verdrahtungsaufwand reduzieren und die Position bei 
mehreren ubereinanderliegenden Fahrbahnen bestimmen ?" 

Das Dokument D2 beschreibt zwar einen Datenbussystem (140) fur ein Fahrzeug 
(10), an das verschiedene Fahrzeugeinrichtungen wie z.B. Navigationssystem 
(110) und Klimaanlage (160) angeschlossen werden konnen, jedoch werden dort 
die Daten zur Ortung des Fahrzeugs z.B. vom Satellitenempfanger (120) nicht 
uber den Datenbus ubertragen, sondern der Satellitenempfanger ist direkt am 
Navigationssystem angeschlossen. 

Das Dokument D3 enthalt zwar einen Datenbus zur Verbindung mit den externen 
Komponenten, jedoch nicht mit den Positionssensoren (GPS Antennen) die 
ebenfalls zentral an den Telematikrechner angeschlossen sind. 

Das Dokument D4 beschreibt zwar einen Datenbus fur Kraftfahrzeuge, geht 
jedoch nicht auf Positionssensoren mit einem wesentlich hoheren DatenfluB als 
z.B. Scheinwerfer-, Tur- oder Scheibenwischersteuerung ein. 

Selbst wenn die Verwendung von Bussystemen fur den Fachmann eine 
offensichtliche Losung zur Reduktion des Verkabelungsaufwandes sein konnte, 
die eine einfachere Fertigung des Kraftfahrzeugs ermoglicht, ist eine Losung der 
Positionsbestimmung bei Fahrbahnen in mehreren Ebenen nicht offensichtlich. 

Daher scheint der Gegenstand von Anspruch 1 auch die Anforderungen des PCT 
in bezug auf erfinderische Tatigkeit zu erfullen (Artikel 33 (3) PCT). 
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3. Neuheit und erfinderische Tatiakeit der abhanaiaen Anspruche 2 bis 10 

Die Anspruche 2 bis 10 sind von Anspruch 1 abhangig und scheinen damit 
ebenfalls die Erfordernisse des PCT in bezug auf Neuheit und erfinderische 
Tatigkeit zu erfullen (Artikel 33(2) PCT und Artikel 33(3) PCT). 

4. Gewerbliche Anwendbarkeit der Anspruche 1 bis 10 

Der Gegenstand der Anspruche 1 bis 10 scheint die Anforderungen des 
Artikels 33(4) PCT beziiglich gewerblicher Anwendbarkeit zu erfullen. 



RirmblaH PCT/BeiblaW409,(BJatt 3)_(EPA-April 1997) 
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Fahrzeugdatenbussystem mit Ortungsmitteln 



Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeugdatenbussystem 
mit Ortungsmitteln, die eine Ortungsrecheneinheit und eine 
Ortungssensorik aufweisen, die wenigstens einen GPS (Global 
Positioning System) -Empf anger mit zugehoriger GPS-Antenne 
sowie Gyrodatenerf assungsmittel beinhaltet, sowie mit einem 
Datenbus, uber den mehrere angeschlossene Busteilnehmer 
miteinander in Dateniibertragungsverbindung stehen. 

In der EP 789 343 Al wird ein gattungsgemaJies Fahrzeugda- 
tenbussystem mit Ortungsmitteln und mehreren angeschlosse- 
nen Busteilnehmern beschrieben. Als Ortungssensorik konnen 
GPS-Empf anger, Gyrodatenbestimmungsmittel, Raddrehzahlbe- 
stimmungsmittel, Tachometer, Odometer und Beschleunigungs- 
sensoren eingesetzt werden. Ein Ortungsrecheneinheit ermit- 
telt mit Hilfe der Daten der Ortungssensorik Positionsda- 
ten, die auf den Datenbus ausgegeben werden konnen . 



haufig Ortungsmittel Verwendung, die auf GPS-Basis arbei- 
ten, bei Bedarf unterstutzt von weiteren Positions- 
/Lagebestimmungsmitteln zur Koppelnavigation, die insbeson- 
dere ein Gyroskop und ein Odometer umfassen konnen. Aufier- 
dem sind haufig uber einen Datenbus, der Teil eines ganzen 
Datenbusnetzwerks sein kann, mehrere f ahrzeugseitige Kompo- 
nenten, nachfolgend Busteilnehmer genannt, miteinander ver- 
bunden, bei denen es sich herkommlicherweise primar urn 
Steuergerate zur Erfiillung lokaler f ahrzeugseitiger Steue- 
rungsf unktionen handelt. In jungerer Zeit gewinnen als der- 
artige Fahrzeugdatenbusteilnehmer auch Telematikdienstein- 



In Automobilen der Anmelderin, z. B. der S-Klasse, finden 
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heiten an Bedeutung, die einerseits uber den Fahrzeugdaten- 
bus mit der "Fahrzeugwelt" und andererseits uber einen oder 
« mehrere drahtlose Obertragungskanale mit f ahrzeugexternen, 

t entfernten Stationen in Kommunikationsverbindung stehen, 

z.B. zur Erfullung von Funktionen wie Notruf, Diebstahlver- 
f olgung, Verkehrslagedatengewinnung durch Stichprobenf ahr- 
zeuge etc. 

In frtiheren Automobilen dieser Art bildeten die Ortungsmit- 
tel einerseits und der Datenbus mit angeschlossenen Fahr- 




§ 



-5- 

(NN) . Vorzugsweise wird zu den Positionsdaten eine Ortungs- 
genauigkeitsklassif ikation (Ortungsgute) in Form einer 
Kennzahl angegeben, die die Unsicherheit der berechneten 
Positionsdaten angibt. Zur Ermittlung dieser Ortungsinf or- 
* mationen verwendet das Ortungsmodul rieben den Gyrodaten und 

den GPS-Daten zusatzlich Raddrehzahldaten und Daten dar- 
iiber, ob das Fahrzeug momentan vorwarts oder ruckwarts 
fahrt, d.h. Vorwarts/Riickwarts-Fahrtrichtungsdaten, die es 
aus dem Datenbus entnimmt - Die Ortungsinf ormationen konnen 
insbesondere fur von solchen Inf ormationen Gebrauch machen- 
den Fahrzeugsteuergeraten verschiedener f ahrzeugbezogener 
Funktionalitaten, wie Fahrdynamikregelung, Antiblockierre- 
gelung, Antriebsschlupf regelung, Motorsteuerung und Getrie- , 
besteuerung, von Anzeigeinstrumenten, wie einem Kombiin- 
strument oder einer speziellen Komf ortinf ormationsanzeige, 
aber auch von Kommunikationseinheiten verwendet werden, die 
uber den Datenbus mit f ahrzeugseitigen Komponenten und uber 
einen drahtlosen Kommunikationskanal mit entfernten, fahr- 
zeugexternen Komponenten kommunizieren . 



Bei einem nach Anspruch 4 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist in der das Ortungsmodul darstellenden Bauein- 
heit zusatzlich eine integrierte GPS-Antenne enthalten, so 
daft das Anbringen einer separaten GPS-Antenne am Fahrzeug 
und das Anschlieften derselben an das Ortungsmodul entfallt. 

Bei einem nach Anspruch 5 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist eine Navigationseinheit als ein weiterer Bus- 
teilnehmer vorgesehen, welche die Positionsdaten vom Or- 
tungsmodul empfangt. Durch einen herkommlichen Map- 
Matching-Prozess, in welchem diese Positionsdaten mit abge- 
speicherten Wegenet zdaten verglichen werden, gewinnt sie 
eine verbesserte Positionsinf ormation mit einer neuen Or- 
tungsgenauigkeitklassif ikation (Ortungsgute) . Charakteris- 
tischerweise koppelt die Navigationseinheit die entspre- 
chenden Positionskorrekturdaten uber den Datenbus zum Or- 
tungsmodul zuruck, das selbige fur einen 

genauigkeitsverbessernden Korrekturabgleich verwenden kann. 
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Bei einem nach Anspruch 8 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem sind eine Oder mehrere Telematikdiensteinheiten 
als weitere Busteilnehmer vorgesehen, welche die vom Or- 
tungsmodul gewonnenen Ortungsdaten nutzen, beispielsweise 
fiir eine Notruf f unktion, zur Diebstahlverf olgung und/oder 
zur Verkehrslagebstimmung mit Stichprobenf ahrzeugen (soge- 
nannte Floating-Car-Data-Methode) . 

Bei einem nach Anspruch 9 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist eine Motor- und/oder eine Getriebesteuerungs- 
einheit als jeweiliger weiterer Busteilnehmer vorgesehen. 
Die Motor- bzw. die Getriebesteuerungseinheit nutzt die Da- 
tenbusanbindung unter anderem dazu, die vom Ortungsmodul 
bereitgestellten Hohenlagedaten einzulesen. Dadurch kann 
auf einen herkommlicherweise in modernen derartigen Einhei- 
ten vorhandenen Hohensensor verzichtet werden. 

Bei einem nach Anspruch 10 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist das Ortungsmodul Teil eines weiteren "Busteil- 
nehmers, wobei die Ortungsrecheneinheit von diesem Busteil- 
nehmer fur zusatzliche Aufgaben verwendet wird. 

Vorteilhafte Ausf uhrungsf ormen der Erfindung sind in den 
Zeichnungen dargestellt und werden nachfolgend beschrieben. 
Hierbei zeigen: 

Fig. 1 eine schematische, teilweise Darstellung eines 

Fahrzeugdatenbussystems mit Ortungsmodul mit in- 
tegriertem Gyroskop und externer GPS-Antenne, 

Fig. 2 eine Ansicht entspechend Fig. 1, jedoch fur ein 

modif iziertes Datenbussystem mit zusatzlicher Na- 
vigationseinheit , 

Fig. 3 eine Ansicht entspechend Fig. 2, jedoch fur ein 
modif iziertes Datenbussystem mit gyroskopf reiem, 
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Neue Patentans p rilche 



1. Fahrzeugdatenbussystem mit folgenden Merkmalen: 
einem Datenbus (1), uber den mehrere angeschlossene 

Busteilnehmer miteinander in Dateniibertragungsverbindung 
stehen, und 

Ortungsmitteln mit einem als einer der Busteilnehmer 
ausgebildeten Ortungsmodul (2), das zum Empfangen von Rad- 
drehzahldaten , zur Gewinnung von Fahrzeugpositionsdaten, 
Fahrtrichtungswinkeldaten und Fahrgeschwindigkeitsdaten und 
zum Ausgeben dieser gewonnenen Daten auf den Datenbus ein- 
gerichtet ist und hierzu eine Ortungsrecheneinheit (2a) und 
eine Ortungssensorik aufweist, die wenigstens einen GPS- 
Empf anger (2b) mit zugehoriger GPS-Antenne (4) und Gyroda- 
tenbestimmungsmittel umfasst, 

dadurch gekennzeichnet, d a B 

das Ortungsmodul (2) zum Empfangen der Raddrehzahldaten ii- 

ber den Datenbus (1) eingerichtet ist, 

wobei das Ortungsmodul (2) zusatzlich zum Empfangen von 
Vorwarts/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten uber den Datenbus 
(1) und 

zum Gewinnen von Hohenlagedaten und zum Ausgeben dieser ge- 
wonnenen Hohenlagedaten auf den Datenbus (1) eingerichtet 
ist und 

wobei die Gyrodatenbestimmungsmittel Gyrodatenerf assungs- 
mittel (2c) in Form eines Gyroskops (2c) oder Mittel zum 
busseitigen Empfangen und Auswerten von Gyrodaten eines 
Fahrdynamik-/Radschlupf systems sein konnen . 

2. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1, weiter 
dadurch gekennzeichnet, dafi 
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zu den Positionsdaten eine Ortungsgenauigkeitsklassif ikati-^ 
on angegeben wird, die die Unsicherheit der berechneten Po- 
sitionsdaten angibt . 

3. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 2, weiter 
dadurch gekennzeichnet, dafi 
die- Ortungsgenauigkeitsklassif ikation auf den Datenbus (1) 
ausgegeben wird. 

4. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1, 2 oder 3, 
weiter 

dadurch gekennzeichnet / dafi 
das Ortungsmodul (2' 1 ) eine integrierte GPS-Antenne (4a) 
enthalt. 

5. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspriiche 1 bis 
4, weiter 

dadurch gekennzeichnet, dafi 
ein weiterer Busteilnehmer von einer Navigationseinheit (5) 
gebildet ist, welche die Fahrzeugpositionsdaten vom Or- 
tungsmodul (2) uber den Datenbus (1) empfangt und durch ei- 
nen Map-Matching-Prozefi Positionskorrekturdaten gewinnt, 
die sie zur Ruckkopplung an das Ortungsmodul auf den Daten- 
bus gibt. 

6. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 5, weiter 
dadurch gekennzeichnet, dafi 
die Navigationseinheit (5) eine korrigierte, exakte Fahr- 
zeugposition mit einer neuen Ortungsgenauigkeitsklassif ika- 
tion ermittelt und auf den Datenbus (1) ausgibt. 
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7. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 5 oder 6, weiter 
dadurch gekennzeichnet, daft 

die Navigationseinheit (5) begleitende Wegenetzinf ormatio- 
nen ermittelt und auf den Datenbus (1) ausgibt. 

8. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

7, weiter 

dadurch gekennzeichnet, daJi 
eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten (3) als weitere 
Busteilnehmer vorgesehen sind, welche vom Ortungsmodul (2) 
oder der Navigationseinheit (5) gewonnene Daten nutzen. 

9. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

8, weiter 

dadurch gekennzeichnet, daft 
als ein jeweiliger weiterer Busteilnehmer eine Motor- 
und/oder eine Getriebesteuerungseinheit vorgesehen ist, 
welche die vom Ortungsmodul (2) gewonnenen Hohenlagedaten 
nutzt . 

10. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

9, weiter 

dadurch gekennzeichnet, da 15 
das Ortungsmodul (2) Teil eines weiteren Busteilnehmers 
ist, wobei die Ortungsrecheneinheit (2a) von diesem Bus- 
teilnehmer fur zusatzliche Aufgaben verwendet wird. 



i 
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5 Vehicle data bus system having locating means 

The invention relates to a vehicle data bus system 
having locating means which have a locating computing 
unit and a locating sensor system which contains at 
10 least one GPS (Global Positioning System) receiver with 
associated GPS antenna and gyro data acquisition means, 
as well as having a data bus via which a plurality of 
connected bus users have a data transmission connection 
to one another. 

15 

EP 789 343 Al describes a vehicle data bus system of 
the generic type having locating means and a plurality 
of connected bus users. GPS receivers, gyro data 
determining means, wheel speed determining means, 
20 tachometers, odometers and acceleration sensors can be 
used as locating sensor systems. A locating computing 
unit uses the data of the locating sensor system to 
determine the position data which can be output onto 
the data bus . 

25 

In motor vehicles of the applicant, for example of the 
S class, use is frequently made of locating means which 
operate on the basis of the GPS and these are, when 
necessary, supported by further position-determining 

3 0 means for compound navigation, which can comprise, in 
particular a gyroscope and an odometer. In addition, a 
plurality of vehicle-mounted components, referred to 
below as bus users, which are conventionally first and 
foremost control devices for performing local vehicle- 

3 5 mounted control functions, are frequently connected to 
one another via a data bus which can be part of an 
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entire data bus network. Recently, telematics service 
units are also becoming significant as such vehicle 
data bus users, said telematics service users having a 
communications connection, on the one hand, to the 
5 "vehicle world" via the vehicle data bus and, on the 
other hand, to remote stations, which are external to 
the vehicle, via one or more wireless transmission 
channels in order, for example, to perform functions 
such as emergency calls, pursuit of thieves, the 
10 determination of traffic situation data of sample 
vehicles etc . 



In earlier motor vehicles of this type, the locating 
means on the one hand and the data bus with connected 
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precision classification (location quality) in the form 

15 of an identifier which indicates the unreliability of 
the calculated position data is preferably specified 
for the position data. In order to determine this 
locating information, the locating module uses not only 
the gyro data and the GPS data but also wheel speed 

2 0 data and data indicating whether the vehicle is driving 
forward or backward at a given time, i.e. forward/ 
backward direction of travel data, which it obtains 
from the data bus. The locating information can be 
used, in particular for vehicle control units which 

2 5 make use of such information and which have various 
vehicle-related functionalities such as travel dynamics 
control, anti-lock brake control.,- traction control, 
engine control and gearbox control, by display 
instruments such as a combination instrument or by a 

30 specific comfort information display, but also by 
communication units which communicate with the vehicle- 
mounted components via the data bus and with remote 
components, external to the vehicle, via a wireless 
communications channel . 

35 

In a vehicle data bus system which is developed 
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according to Claim 4, the structural unit which 
represents the locating module additionally contains an 
integrated GPS antenna so that it is not necessary to 
mount a separate GPS antenna on the vehicle or connect 
5 it to the locating module. 

In a vehicle data bus system developed according to 
Claim 5, a navigation unit, which receives the position 
data from the locating module, is provided as a further 

10 bus user. By means of a conventional map-matching 
process in which this position data is compared with 
stored travel network data, it acquires improved 
position information with a new location position 
classification (location quality) . The navigation unit 

15 characteristically feeds back the corresponding 
position correction data via the data bus to the 
locating module which can use said data for precision- 
improving correction reconciliation . 



2 0 In a vehicle data bus system developed according to 
Claim 8, one or more telematics service units are 
provided as further bus users, which use the locating 
data acquired from the locating module, for example for 
an emergency call function, for the pursuit of thieves 

25 and/or for the determination of traffic situations 
using sample vehicles (what is referred to as a 
floating car data method) . 

In a vehicle data bus system developed according to 
30 Claim 9, an engine and/or a gearbox control unit is 
provided as a respective further bus user. The engine 
and/or the gearbox control unit utilizes the data bus 
connection, inter alia, to read in the altitude 
position data made available by the locating module. As 
35 a result, it is possible to dispense with an altitude 
sensor which is conventionally present in modern units 
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In a vehicle data bus system developed according to 
Claim 10, the locating module is part of a further bus 
5 user, the locating computing unit being used by this 
bus user for additional tasks. 

Advantageous embodiments of the invention are 
illustrated in the drawings and will be described 
10 below. In the drawings: 

shows a schematic partial representation of 
a vehicle data bus system with locating 
module with integrated gyroscope and external 
GPS antenna, 

shows a view corresponding to Figure 1 but 
for a modified data bus system with 
additional navigation unit, 

shows a view corresponding to Figure 2 but 
for a modified data bus system with a 
locating module which does not have a 
gyroscope and which receives gyro data from 
the bus, and 

shows a view corresponding to Figure 2 but 
for a modified data bus system with GPS 
antenna integrated into the locating module. 



Figure 1 

15 

Figure 2 

20 

Figure 3 

25 

Figure 4 
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New Patent claims 

1. Vehicle data bus system having the following 
features : 

a data bus (1) via which a plurality of connected 
bus users have a data transmission connection to one 
another, and 

locating means with a locating module (2) which is 
embodied as one of the bus users and which is 
configured to receive wheel speed data and to acquire 
vehicle position data, direction of travel angle data 
and travel speed data and to output this acquired data 
onto the data bus, and for this purpose has a locating 
computing unit (2a) and a locating sensor system which 
comprises at least a GPS receiver (2b) with associated 
GPS antenna (4) and gyro data-determining means, 
characterized in that the locating module (2) is 
configured to receive the wheel speed data via the data 
bus (1), 

the locating module (2) being additionally configured 
to receive forward/backward direction of travel data 
via the data bus (1) , and 

to acquire altitude position data and to output this 
acquired altitude position data onto the data bus (1) , 
and 

it being possible for the gyro data-determining means 
to be gyro data-sensing means (2c) in the form of a 
gyroscope (2c) or means for the bus-end reception and 
evaluation of gyro data of a travel dynamics/ traction 
control system. 

2. Vehicle data bus system according to Claim 1, 



«AMENDED~SHEET, 




[illegible] 1607/WO/l -15- [illegible] /08735 

further characterized in that the location precision 
classification which indicates the unreliability of the 
calculated position data is specified for the position 
data . 

3. Vehicle data bus system according to Claim 2, 
further characterized in that the locating precision 
classification is output onto the data bus (1). 

4. Vehicle data bus system according to Claim 1, 2 or 
3, further characterized in that the locating module 
(2") contains an integrated GPS antenna (4a). 

5. Vehicle data bus system according to one of Claims 
1 to 4 , further characterized in that a further bus 
user is formed by a navigation unit (5), which receives 
the vehicle position data from the locating module (2) 
via the data bus (1), and by means of a map-matching 
process acquires position correction data which it 
inputs into the data bus in order to feed it back to 
the locating module. 

6. Vehicle data bus system according to Claim 5, 
further characterized in that the navigation unit (5) 
determines a corrected, precise vehicle position with 
a new locating precision classification and outputs it 
onto the data bus (1) . 

7. Vehicle data bus system according to Claim 5 or 6, 
further characterized in that the navigation unit (5) 
determines accompanying travel network information and 
outputs it onto the data bus (1). 

8. Vehicle data bus system according to one of Claims 
1 to 7, further characterized in that one or more 
telematics service units (3) are provided as further 
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bus users which use data acquired from the locating 
module (2) or the navigation unit (5) . 

9. Vehicle data bus system according to one of Claims 
1 to 8, further characterized in that an engine and/or 
gearbox control unit, which makes use of the altitude 
position data acquired from the locating module (2), is 
provided as a respective further bus user. 

10. Vehicle data bus system according to one of Claims 
1 to 9, further characterized in that the locating 
module (2) is part of a further bus user, the locating 
computing unit (2a) being used by this bus user for 
additional tasks. 
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Formblatt PCT/IPEA/409 (Deckblatt) (Januar 1994)- 



INTERNATIONALER VORLAUFIGER 
PRUFUNGSBERICHT 



Internationales Aktenzeichen PCT/E POO/08735 



Grundlag des Berichts 

Hinsichtlich der Bestandteile der internationalen Anmeldung (Ersatzblatter, die dem Anmeldeamt auf eine 
Aufforderung nach Artikel 14 hin vorgelegt warden, gelten im Rahmen dieses Berichts als "ursprunglich 
eingereicht" und sind ihm nicht beigefugt, weil sie keine Anderungen enthalten (Regeln 70. 16 und 70. 1 7))\ 
Beschreibung, Seiten: 

2-4,7-1 1 ursprungliche Fassung 

1,1a,5,6 eingegangen am 02/08/2001 mit Schreiben vom 31/07/2001 
Patentanspruche, Nr.: 

1-10 eingegangen am 02/08/2001 mit Schreiben vom 31/07/2001 
Zeichnungen, Blatter: 

1/4-4/4 ursprungliche Fassung 



Hinsichtlich der Sprache: Alle vorstehend genannten Bestandteile standen der Behorde in der Sprache, in der 
die internationale Anmeldung eingereicht worden ist, zur Verfugung Oder wurden in dieser eingereicht, sofern 
unter diesem Punkt nichts anderes angegeben ist. 

Die Bestandteile standen der Behorde in der Sprache: zur Verfugung bzw. wurden in dieser Sprache 
eingereicht; dabei handelt es sich urn 

□ die Sprache der Ubersetzung, die fur die Zwecke der internationalen Recherche eingereicht worden ist (nach 
Regel 23.1(b)). 

□ die Veroffentlichungssprache der internationalen Anmeldung (nach Regel 48.3(b)). 

□ die Sprache der Obersetzung, die fur die Zwecke der internationalen vorlaufigen Prufung eingereicht worden 
ist (nach Regel 55.2 und/oder 55.3). 

Hinsichtlich der in der internationalen Anmeldung offenbarten Nucleotid- und/oder Aminosauresequenz ist die 
internationale vorlaufige Prufung auf der Grundlage des Sequenzprotokolls durchgefuhrt worden, das: 

□ in der internationalen Anmeldung in schriftlicher Form enthalten ist. 

□ zusammen mit der internationalen Anmeldung in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 

□ bei der Behorde nachtraglich in schriftlicher Form eingereicht worden ist. 

□ bei der Behorde nachtraglich in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 

□ Die Erklarung, daB das nachtraglich eingereichte schriftliche Sequenzprotokoll nicht uber den 
Offenbarungsgehalt der internationalen Anmeldung im Anmeldezeitpunkt hinausgeht, wurde vorgelegt. 

□ Die Erklarung, daft die in computerlesbarer Form erfassten Informationen dem schriftlichen 
Sequenzprotokoll entsprechen, wurde vorgelegt. 
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INTERNATIONALER VORLAUFIGER 

PRUFUNGSBERICHT Internationales Aktenzeichen PCT/EP00/08735 



4. Aufgrund der Anderungen sind folgende Unterlagen fortgefallen: 

□ Beschreibung, ' Seiten: 

□ Anspruche, Nr.: 

□ Zeichnungen, Blatt: 

5. □ Dieser Bericht ist ohne Berucksichtigung (von einigen) der Anderungen erstellt worden, da diese aus den 

angegebenen Grunden nach Auffassung der Behorde uber den Offenbarungsgehalt in der ursprunglich 
eingerelchten Fassung hinausgehen (Regel 70.2(c)). 

(Auf Ersatzblatter, die solche Anderungen enthalten, ist unter Punkt 1 hinzuweisen;sie sind diesem Bericht 
beizufugen). 

6. Etwaige zusatzllche Bemerkungen: 



V. Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, der erfinderischen Tatigkeit und der 
gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

1. Feststellung 

Neuheit (N) Ja: Anspruche 1-10 

Nein: Anspruche 

Erf inderische Tatigkeit (ET) • Ja: Anspruche 1-10 

Nein: Anspruche 

Gewerbliche Anwendbarkeit (GA) Ja: Anspruche 1-10 

Nein: Anspruche 

2. Unterlagen und Erklarungen 
siehe Beiblatt 
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Zu Punkt V 

Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, der 
erfinderischen Tatigkeit und der gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und 
Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

1. Allgemeines 

Es wird auf die folgenden Dokumente verwiesen: 

D1 : EP-A-0 789 343 (MANNESMANN AG) 1 3. August 1 997 (1 997-08-1 3) 

D2: GB-A-2 305 262 (ROVER GROUP) 2. April 1997 (1997-04-02) 

D3: DE 196 40 735 A (BOSCH GMBH ROBERT) 23. April 1998 (1998-04-23) 

in der Anmeldung erwahnt 
D4: US-A-4 942 571 (SCHUERMANN BERNHARD ET AL) 17. Juli 1990 

(1990-07-17) 

Das Dokument D1 wird als nachstliegender Stand der Technik angesehen. 



2. Neuheit und erfinderische Tatiakeit des unab hanaiaen Anspruchs 1 

2.1 Das Dokument D1 offenbart ein Fahrzeugdatenbussystem gemaB dem 
Oberbegriff von Anspruch 1 . 

Die Ubertragung der folgenden Daten uber den Datenbus vor deren Auswertung 

wird in D1 nicht offenbart: 

Vorwarts-/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten 

Hohenlagedaten 

Gyrodaten eines Fahrdynamik-/Radschlupfsystems 

Die Auswertung der "Vorwarts-/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten" sowie der 
"Gyrodaten eines Fahrdynamik-/Radschlupfsystems" als solche ist aus D1 , 
Spalte 3, Zeile 26 bzw. 28, bekannt, jedoch nicht die Ubertragung der MeBdaten 
uber einen Datenbus vor der Positionsermittelung, sondern nur die Ubertragung 
der ermittelten Position, was einer wesentlich geringeren Datenmenge entspricht 
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Die Auswertung der "Hohenlagedaten" ist uberhaupt nicht bekannt aus D1. 
Daher scheint d6r Gegenstand von Anspruch 1 neu zu sein (Artikel 33 (2) PCT). 

2.2 Die Technische Aufgabe, die mit dieser Anmeldung gelost werden soli, kann 
daher wie folgt gesehen werden: "Wie kann in einem Ortungssystem eines 
Kraftfahrzeujgs den Verdrahtungsaufwand reduzieren und die Position bei 
mehreren ubereinanderliegenden Fahrbahnen bestimmen ?" 

Das Dokument D2 beschreibt zwar einen Datenbussystem (140) fur ein Fahrzeug 
(10), an das verschiedene Fahrzeugeinrichtungen wie z.B. Navigationssystem 
(110) und Klimaanlage (160) angeschlossen werden konnen, jedoch werden dort 
die Daten zur Ortung des Fahrzeugs z.B. vom Satellitenempf anger (120) nicht 
uber den Datenbus ubertragen, sondern der Satellitenempfanger ist direkt am 
Navigationssystem angeschlossen. 

Das Dokument D3 enthalt zwar einen Datenbus zur Verbindung mit den extemen 
Komponenten, jedoch nicht mit den Positionssensoren (GPS Antennen) die 
ebenfalls zeritral an den Telematikrechner angeschlossen sind. 

Das Dokument D4 beschreibt zwar einen Datenbus fur Kraftfahrzeuge, geht 
jedoch nicht auf Positionssensoren mit einem wesentlich hoheren DatenfluG als 
z.B. Scheinwerfer-, Tur- Oder Scheibenwischersteuerung ein. 

Selbst wenn die Verwendung von Bussystemen fur den Fachmann eine 
offensichtliche Losung zur Reduktion des Verkabelungsaufwandes sein konnte, 
die eine einfachere Fertigung des Kraftfahrzeugs ermoglicht, ist eine Losung der 
Positionsbestimmung bei Fahrbahnen in mehreren Ebenen nicht offensichtlich. 

Daher scheint der Gegenstand von Anspruch 1 auch die Anforderungen des PCT 
in bezug auf erfinderische Tatigkeit zu erfullen (Artikel 33 (3) PCT). 
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3. Neuheit und erfinderische Tatiakeit der abhanaiaen An spruche 2 bis 10 

Die Anspruche 2 bis 10 sind von Anspruch 1 abhangig und scheinen damit 
ebenfalls die Erfordernisse des PCT in bezug auf Neuheit und erfinderische 
Tatigkeit zu erfullen (Artikel 33(2) PCT und Artikel 33(3) PCT). 

4. Gewerbliche Anwendbarkeit der A nspruche 1 bis 10 

Der Gegenstand der Anspruche 1 bis 10 scheint die Anforderungen des 
Artikels 33(4) PCT beziiglich gewerblicher Anwendbarkeit zu erfullen. 
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Fahrzeuqdatenbussystem mit Ortungsmitteln 



Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeugdatenbussystem 
mit Ortuhgsmitteln, die eine Ortungsrecheneinheit und eine 
Ortungssensorik aufweisen, die wenigstens einen GPS (Global 
Positioning System) -Empf anger mit zugehoriger GPS-Antenne 
sowie Gyrodatenerf assungsmittel beinhaltet, sowie mit einem 
Datenbus, uber den mehrere angeschlossene Busteilnehmer 
miteinander in 'Dateniibertragungsverbindung stehen. 

In der EP 789 343 Al wird ein gattungsgemafles Fahrzeugda- 
tenbussystem mit Ortungsmitteln und mehreren angeschlosse- 
nen Busteilnehmern beschrieben. Als Ortungssensorik kSnnen 
GPS-Empf anger., Gyrodatenbestimmungsmittel, Raddrehzahlbe- 
stinunungsmittel, Tachometer, Odometer und Beschleunigungs- 
sensoren eingesetzt werden. Ein Ortungsrecheneinheit ermit- 
telt mit Hilfe der Daten der Ortungssensorik Positionsda- 
ten, die auf den Datenbus ausgegeben werden konnen. 

In Automobilen der Anmelderin, z. B. der S-Klasse, finden 
haufig Ortungsmittel Verwendung, die auf GPS-Basis arbei- 
ten, bei Bedarf unterstutzt von weiteren Positions- 
/Lagebestimmungsmitteln zur Koppelnavigation, die insbeson- 
dere e i n Gyroskop und ein Odometer umfassen kCnnen. Aufter- 
dem sind haufig uber einen Datenbus, der Teil eines ganzen 
Datenbusnetzwerks sein kann, mehrere f ahrzeugseitige Kompo- 
nenten, nachfolgend Busteilnehmer genannt, miteinander ver- 
bunden, bei denen es sich herkommlicherweise primar urn 
Steuergerate zur Erfullung lokaler f ahrzeugseitiger St ue- 
rungsfunktionen handelt. In jungerer Zeit gewinnen als der- 
artige Fahrzeugdatenbusteilnehmer auch Telematikdienstein- 
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heiten an Bedeutung, die einerseits uber den Fahrzeugdaten- 
bus mit der "Fahrzeugwelt" und andererseits uber einen oder 
mehrere drahtlose Obertragungskanale mit f ahrzeugexternen, 
entfernten Stationen in Kommunikationsverbindung stehen, 
z.B. zur Erfullung von Funktionen wie Notruf, Diebstahlver- 
folgung, Verkehrslagedatengewinnung durch Stichprobenf ahr- 
zeuge etc. 

In fruheren Automobilen dieser Art bildeten die Ortungsmit- 
tel einerseits und der Datenbus mit angeschlossenen Fahr- 



02-08^0Q1| 




;^rS!^ETO^ 6Q7 / W0/1 




/08735 




-5- 



(NN) • Vorzugsweise wird zu den Positionsdaten eine Ortungs 



genauigkeitsk.lassifikation (Ortungsgute) in Form einer 
Kennzahl angegeben, die die Unsicherheit der berechneten 
Positionsdaten angibt. Zur Errnittlung dieser Ortungsinf or- 
mationen verwendet das Ortungsmodul neben den Gyrodaten und 
den GPS-Daten zusatzlich Raddrehzahldaten und Daten dar- 
liber, ob das Fahrzeug momentan vorwarts oder riickwarts 
fahrt, d.h.' Vorwarts/Riickwarts-Fahrtrichtungsdaten, die es 
aus dem Datenbus entnimmt . Die Ortungsinf ormationen kttnnen 
insbesondere fur von solchen Inf ormationen Gebrauch machen- 
den Fahrzeugsteuergeraten verschiedener f ahrzeugbezogener 
Funktionalitaten, wie Fahrdynamikregelung, Antiblockierre- 
gelung, Ahtriebsschlupf regelung, Motorsteuerung und Getrie- 
besteuerung, von Anzeigeinstrumenten, wie einem Kombiin- 
strument oder einer speziellen Komf ortinf ormationsanzeige f 
aber auch von Kommunikationseinheiten verwendet werden, die 
uber den Datenbus mit f ahrzeugseitigen Komponenten und Uber 
einen drahtiosen Kommunikationskanal mit entfernten, fahr- 
zeugexternen Komponenten kommunizieren. 

Bei einem nach Anspruch 4 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist in der das Ortungsmodul darstellenden Bauein- 
heit zusatzlich eine integrierte GPS-Antenne enthalten, so 
daft das* Anbringen einer separaten GPS-Antenne am Fahrzeug 
und das Anschlielien derselben an das Ortungsmodul entfallt. 

Bei einem nach Anspruch 5 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist eine Navigationseinheit als ein weiterer Bus- 
teilnehmer vorgesehen, welche die Positionsdaten vom Or- 
tungsmodul empfangt. Durch einen herkommlichen Map- 
Matching-Prozess, in welchem diese Positionsdaten mit abge- 
speicherten Wegenet zdaten verglichen werden, gewinnt sie 
eine verbesserte Positionsinf ormation mit einer neuen Or- 
tungsgenauigkeitklassif ikation (Ortungsgute) . Charakteris- 
tischerweise koppelt die Navigationseinheit die entspre- 
chenden Positionskorrekturdaten uber den Datenbus zum Or- 
tungsmodul zuruck, das selbige fur einen 

genauigkeitsverbessernden Korrekturabgleich verwenden kann. 
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Bei einem nach Anspruch 8 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem sind eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten 
als weitere Busteilnehmer vorgesehen, welche die vom Or- 
tungsmodul gewonnenen Ortungsdaten nutzen, beispielsweise 
far eine Notruf f unktion, zur Diebstahlverf olgung und/oder 
zur Verkehrslagebstimmung mit Stichprobenf ahrzeugen (soge- 
nannte Floating-Car-Data-Methode) . 

Bei einem nach Anspruch 9 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist eine Motor- und/oder eine Getriebesteuerungs- 
einheit als jeweiliger weiterer Busteilnehmer vorgesehen. 
Die Motor- bzw. die Getriebesteuerungseinheit nutzt die Da- 
tenbusanbindung unter anderem dazu, die vom Ortungsmodul 
bereitgestellten Hohenlagedaten einzulesen. Dadurch kann 
auf einen herkommlicherweise in modernen derartigen Einhei- 
ten vorhandenen Hohensensor verzichtet werden. 

Bei einem nach Anspruch 10 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist das Ortungsmodul Teil eines weiteren Busteil- 
nehmers, wobei die Ortungsrecheneinheit von diesem Busteil- 
nehmer ftir zusatzliche Aufgaben verwendet wird. 

Vorteilhafte Ausfahrungsf ormen der Erfindung sind in den 
Zeichnungen dargestellt und werden nachfolgend beschrieben. 
Hierbei zeigen: 

Fig. 1 eine schematische, teilweise Darstellung eines 

Fahrzeugdatenbussystems mit Ortungsmodul mit in- 
tegriertem Gyroskop und externer GPS-Antenne, 

Fig. 2 eine Ansicht entspechend Fig. 1, jedoch fur ein 
modif iziertes Datenbussystem mit zusatzlicher Na- 
vigationseinheit , 

Fig. 3 eine Ansicht entspechend Fig. 2, jedoch fur ein 
modifiziertes Datenbussystem mit gyroskopf reiem, 
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Neue Patent anspruche 



1. Fahrzeugdatenbussystem rait folgendert Merkmalen: 

einem Datenbus (1), uber den mehrere angeschlossene 
Busteilriehmer miteinander in Datenubertragungsverbindung 
stehen, und 

Ortungsmitteln mit einera als einer der Busteilnehmer 
ausgebildeten Ortungsmodul (2), das zum Erapfangen von Rad- 
drehzahldaten , zur Gewinnung von Fahrzeugpositionsdaten, 
Fahrtrichtungswinkeldaten und Fahrgeschwindigkeitsdaten und 
zum Ausgeben dieser gewonnenen Daten auf den Datenbus ein- 
gerichtet ist und hierzu eine Ortungsrecheneinheit (2a) und 
eine Ortungssensorik aufweist, die wenigstens einen GPS- 
Empf anger (2b) mit zugehQriger GPS-Antenne (4) und Gyroda- 
tenbestimmungsmittel umfasst, 

dadurch. gekennzeichnet, dafi 

das Ortungsmodul (2) zum Empfangen der Raddrehzahldaten U- 

ber den Datenbus (1) eingerichtet ist, 

wobei das Ortungsmodul (2) zusatzlich zum Empfangen von 
Vorwarts/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten uber den Datenbus 
(1) und 

zum Gewinnen von Hohenlagedaten und zum Ausgeben dieser ge- 
wonnenen Hohenlagedaten auf den Datenbus (1) eingerichtet 
ist und 

wobei die Gyrodatenbestimmungsmittel Gyrodatenerf assungs- 
mittel (2c) in Form eines Gyroskops (2c) oder Mittel zum 
busseitigen Empfangen und Auswerten von Gyrodaten eines 
Fahrdynamik-VRadschlupf systems sein konnen. 

2. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1, weiter 
dadurch gekennzeichnet , d a li 
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zu den Positionsdaten eine Ortungsgenauigkeitsklassif ikati- 
on angegeben wird, die die Unsicherheit der berechneten Po- 
sitionsdaten angibt. 

3. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 2, weiter 
dadurch gekennzeichnet, daft 

die Ortungsgenauigkeitsklassif ikation auf den Datenbus (1) 
ausgegeben wird. 

4. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1, 2 oder 3, 
weiter 

dadurch gekennzeichnet, daft 
das Ortungsmodul (2") eine integrierte GPS-Antenne (4a) 
enthalt. 

5. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspriiche 1 bis 
4, weiter 

dadurch gekennzeichnet, dafi 
ein weiterer Busteilnehmer von einer Navigationseinheit (5) 
gebildet ist, welche die Fahrzeugpositionsdaten vom Or- 
tungsmodul (2) uber den Datenbus (1) empfangt und durch ei- 
nen Map-Matching-Prozefi Positionskorrekturdaten gewinnt, 
die sie zur RUckkopplung an das Ortungsmodul auf den Daten- 
bus gibt . 

6. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 5, weiter 
dadurch gekennzeichnet, dafi 
die Navigationseinheit (5) eine korrigierte, exakte Fahr- 
zeugposition mit einer neuen Ortungsgenauigkeitsklassif ika- 
tion ermittelt und auf den Datenbus (1) ausgibt. 
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7. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 5 oder 6, weiter 
dadurch 1 gekennzeichnet, daB 

die Navigationseinheit (5) begleitende Wegenetzinf ormatio- 
nen ermittelt und auf den Datenbus (1) ausgibt. 

8. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

7, weiter 

dadurch gekennzeichnet, daft 
eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten (3) als weitere 
Busteilnehmer vorgesehen sind, welche vom Ortungsmodul (2) 
oder der Navigationseinheit (5) gewonnene Daten nutzen. 

9. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

8, weiter 

dadurch .gekennzeichnet, daB 
als ein jeweiliger weiterer Busteilnehmer eine Motor- 
und/oder eine Getriebesteuerungseinheit vorgesehen ist, 
welche die vom Ortungsmodul (2) gewonnenen H&henlagedaten 
nutzt. 

10. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

9, weiter 

dadurch gekennzeichnet, daB 
das Ortungsmodul (2) Teil eines weiteren Busteilnehmers 
ist, wobei. die Ortungsrecheneinheit (2a) von diesem Bus- 
teilnehmer fur zusatzliche Aufgaben verwendet wird. 
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Form PCT/IPEA/409 (cover sheet) (July 1998) 



international application No. 



INTERNATIONAL PRELIMINARY EXAMINATION REPORT j PCT/EPOO/08735 



I. Basis of the report 



I. With regard to the elements of the international application:* 
| | the international application as originally filed 
[X] the description: 

P a B es . 2-4,7.11 . as originally filed 

P a B es . filed with the demand 

P a g es l ; la.5.6 . filed with the letter of 31 July 2001 (31.07.2001) 

/\ the claims: 

P a S es f as originally Hied 

P a £ es , as amended (together with any statement under Article 19 

P a £ es , filed with the demand 

P a S es L±> , filed with the letter of 31 July 2001 (31.07.2001) 

^ the drawings: 

P a 8 es 1/4-4/4 , as originally filed 

pa £ es _ . filed with the demand 

pages , filed with the letter of 

I I the sequence listing part of the description: 

P a £ es _ , as originally filed 

pageS — , filed with the demand 

pages , filed with the letter of 



2. With regard to the language, all the elements marked above were available or furnished to this Authority in the language in which 
the international application was filed, unless otherwise indicated under this item. 

These elements were available or furnished to this Authority in the following language which is 

□ 

the language of a translation furnished for the purposes of international search (under Rule 23.1(b)). 
CD the language of publication of the international application (under Rule 48.3(b)) 

□ the .an guage of the translation furnished for the purposes of international preliminarv examination (under Rule 55 2 and/ 
or 55.3). 

With regard to any nucleotide and/or amino acid sequence disclosed in the international application, the international 
preliminary examination was carried out on the basis of the sequence listing 

□ contained in the international application in written form. 

□ filed together with the international application in computer readable form 

□ furnished subsequently to this Authority in written form. 

□ furnished subsequently to this Authority in computer readable form. 

Ed The statement that the subsequently furnished written sequence listing does not go beyond the disclosure in the 
international application as filed has been furnished. 

The statement that the information recorded in computer readable form is identical to the written sequence listing has 
been furnished. 



□ 
□ 



The amendments have resulted in the cancellation of: 

□ 

the description, pages 

□ 

the claims, Nos. 



□ 

the drawings, sheets/fig m 



5. [CI This report has been established as if (some of) the amendments had not been made, since they have been considered to go 
beyond the disclosure as filed, as indicated in the Supplemental Box (Rule 70.2(c)).** 

* Replacement sheets which have been furnished to the receiving Office in response to an invitation under Article 14 are referred to 
m Hi r ,% P ° rt ° S on S*nally filed" and are not annexed to this report since they do not contain amendments (Rule 70 16 
and 70. 17). 

* Any replacement sheet containing such amendments must be referred to under item 1 and annexed to this report. 



Form PCT/IPEA/409 (Box I) (July 1998) 



1IN 1 LKJN A I IUINAL PRE^^IINARY EXAMINATION REPORT 


j£jj^-nmional application No. 
Wt/EP 00/08735 


V. 


Reasoned statement under Article 35(2) with regard to novelty, inventive step or industrial applicability; 
citations and explanations supporting such statement 


1. 


Statement 










Novelty (N) 


Claims 


1-10 VES 






Claims 




NO 




Inventive step (IS) 


Claims 


1 


-10 YES 






Claims 




NO 




Industrial applicability (IA) 


Claims 


1 


" 10 YES 






Claims 




NO 


2. 


Citations and explanations 









1 . General 



Reference is made to the following documents: 



Dl: EP-A-0 789 343 ( MANN ES MANN AG) 13 August 1997 
(1997-08-13) 

D2: GB-A-2 305 262 (ROVER GROUP) 2 April 1997 
(1997-04-02) 

D3: DE-A-196 40 735 (BOSCH GMBH ROBERT) 23 April 
1998 (1998-04-23), cited in the application 

D4: US-A-4 942 571 (SCHUERMANN BERNHARD ET AL) 
17 July 1990 (1990-07-17). 



Document Dl is regarded as the closest prior art. 

2 - Novelty and inventive step of independent Claim 1 

2.1 Document Dl discloses a motor vehicle data bus 
system as per the preamble to Claim 1. 

Dl does not disclose the transmission of the 
following data via the data bus before the 
evaluation of that data: 

forward/reverse direction of motion data 

Form PCT/IPEA/409 (Box V) (January 1994) "~ — 
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height level data 

gyro data of a driving dynamic/wheel slip 
system. 

The evaluation of the "forward/reverse direction of 
motion data'' and of the "gyro data of a driving 
dynamic/wheel slip system" as such is known from Dl, 
column 3, lines 26 and 28. Dl does not, however, 
disclose transmission of the measured data via a 
data bus before position determination, but only the 
transmission of the determined position, which 
involves a much smaller quantity of data. 

The evaluation of " height level data" is not known 
from Dl . 

The subject matter of Claim 1 therefore appears to 
be novel (PCT Article 33(2)). 

2.2 The technical problem to be solved by the present 
application can therefore be regarded as follows: 
"how can the circuit complexity be reduced in a 
locating system of a motor vehicle and the position 
be determined over a plurality of criss-crossing 



Document D2 describes a data bus system (140) for a 
motor vehicle (10), to which various motor vehicle 
units, such as the navigation system (110) and the 
air conditioning unit (160), can be connected. In 
D2, however, the data for locating the motor vehicle 
is not transmitted via the data bus from, for 
example, the satellite receiver (120), but rather 
the satellite receiver is connected directly to the 
navigation system. 



roads? 
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Although document D3 contains a data bus for 
connecting to the external components, it does not 
connect to the positioning sensors (GPS antennae) , 
which are also centrally connected to the telematics 
computer . 

Although document D4 describes a data bus for motor 
vehicles, it does not show positioning sensors with 
a substantially higher data flow as, for example, 
units for controlling the headlights, door or 
windscreen wipers . 

Even if the use of bus system could have been an 
obvious solution to a person skilled in the art for 
reducing the cabling complexity, thus permitting 
simpler manufacturing of the motor vehicle, a 
solution whereby position is determined over roads 
within a plurality of planes is not obvious. 

Consequently, the subject matter of Claim 1 also 
appears to meet the PCT requirements for inventive 
step (PCT Article 33(3)). 

Novelty and inventive step of dependent Claims 2 
to 10 

Claims 2 to 10 are dependent on Claim 1 and 
therefore likewise appear to meet the PCT 
requirements for novelty and inventive step (PCT 
Article 33 (2) and (3) ) . 

Industrial applicability of Claims 1 to 10 

The subject matter of Claims 1 to 10 appears to meet 
the requirements for industrial applicability of PCT 
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R DIE INTERNATIONALE ZUSAJ»(IENARBEIT 



Ajma 

DEM GEBIET DES PATENTWE^NS 

PCT 

INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 

(Artikel 18 sowie Regeln 43 und 44 PCT) 



Aktenzeichen des Anmelders Oder Anwalts 

P031607/W0/1 


WEITERES siehe Mitteiiung uber die Ubermittlung des internationalen 

Recherchenberichts (Formblatt PCT/ISA/220) sowie, soweit 
VORGEHEN zutreffend, nachstehender Punkt 5 


Internationales Aktenzeichen 

PCT/EP 00/08735 


Internationales Anmeldedatum 
(T ag/Monat/Jahr) 

07/09/2000 


(Fruhestes) Prioritatsdatum (Tag/Monat/Jahr) 

15/09/1999 


Anmelder 

DAIMLERCHRYSLER AG et al . 



Dieser Internationale Recherchenbericht wurde von der Internationalen Recherchenbehorde erstellt und wird dem Anmelder gemaB 
Artikel 18 ubermittett. Eine Kopie wird dem internationalen Biiro ubermittelt. 

Dieser intemationale Recherchenbericht umfaBt insgesamt _3 Blatter. 

[X] Daruber hinaus liegt ihm jeweils eine Kopie der in diesem Bericht genannten Unterlagen zum Stand der Technik bei. 



1 . Grundlage des Berichts 

a. Hinsichtlich der Sprache ist die intemationale Recherche auf der Grundlage der internationalen Anmeldung in der Sprache 
durchgefuhrt worden, in der sie eingereicht wurde, sofern unter diesem Punkt nichts anderes angegeben ist. 

f I Die intemationale Recherche ist auf der Grundlage einer bei der Behdrde eingereichten Ubersetzung der internationalen 
Anmeldung (Regel 23.1 b)) durchgefuhrt worden. 

b. Hinsichtlich der in der internationalen Anmeldung offenbarten Nucleotid- und/oder Aminosauresequenz ist die intemationale 
Recherche auf der Grundlage des Sequenzprotokolls durchgefuhrt worden, das 

| | in der internationalen Anmeldung in Schriflicher Form enthalten ist. 

[ | zusammen mit der internationalen Anmeldung in computeriesbarer Form eingereicht worden ist. 

| ] bei der Behdrde nach tragi ich in schriftiicher Form eingereicht worden ist. 

| | bei der Behorde nach tragi ich in computeriesbarer Form eingereicht worden ist. 

| | Die Erklarung, daB das nachtraglich eingereichte schriftliche Sequenzprotokoll nicht uber den Often barungsgehalt der 
internationalen Anmeldung im Anmeldezeitpunkt hinausgeht, wurde vorgelegt. 

[~ l Die Erklarung, daB die in computeriesbarer Form erfafBten Informationen dem schriftlichen Sequenzprotokoll entsprechen, 
wurde vorgelegt. 

| | Bestimmte Anspruche haben sich als nicht recherchierbar erwiesen (siehe Feld I). 
| | Mangelnde Einheitiichkeit der Erfmdung (siehe Feld II). 



2. 
3. 



Hinsichtlich der Bezeichnung der Erfindung 

[X] wird der vom Anmelder eingereichte Wortlaut genehmigt. 
| | wurde der Wortlaut von der Behflrde wie folgt festgesetzt: 



5. Hinsichtlich der Zusammenfassung 

ry| wird der vom Anmelder eingereichte Wortlaut genehmigt. 

wurde der Wortlaut nach Regel 38.2b) in der in Fetd III angegebenen Fassung von der Behorde festgesetzt. Der 
[ ] Anmelder kann der Behdrde innerhalb eines Monats nach dem Datum der Absendung dieses internationalen 

Recherchenberichts eine Stellungnahme vorlegen. 

6. Folgende Abbildung der Zeichnungen ist mit der Zusammenfassung zu veroffentlichen: Abb. Nr. _] 



PH wie vom Anmelder vorgeschlagen keine der Abb. 

| | weil der Anmelder selbst keine Abbildung vorgeschlagen hat. 
| | weil diese Abbildung die Erfindung besser kennzeichnet. 



Formblatt PCT/ISA/210 (Blatt 1) (Juli 1998) 



INTERN ATIONALER RECHERCHENBERICHT 

Internationales Aktenzeichen 

P^EP 00/08735 



A. KLASSIRZJERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDES 

IPK 7 G08G1/09 



Nach der Intemationaten Pate ntklassifikat ion (IPK) Oder nach der nationalen Klassifikation und der IPK 



B. RECHERCH1ERTE GEBIETE 



Recherchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Klassifikationssymbole ) 

IPK 7 G08G B60R 



Recherchterte aber nicht zum Mindestprufstoff gehorende Veroffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen 
Wahrend der intemalionalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe) 

EPO-Internal , WPI Data, PAJ 



C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Kategorie* Bezeichnung der Veroffentlichung, soweit erfordertich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile 



Betr. Anspruch Nr. 



J 



GB 2 305 262 A (ROVER GROUP) 

2. April 1997 (1997-04-02) 

Seite 3, Zeile 5-15 

Seite 4, Zeile 1-8 

EP 0 789 343 A (MANNESMANN AG) 
13. August 1997 (1997-08-13) 
Spalte 2, Zeile 6-11 
Spalte 3, Zeile 23-29 
Spalte 5, Zeile 16-38 



DE 196 40 735 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
23. April 1998 (1998-04-23) 
in der Anmeldung erwahnt 
Spalte 3, Zeile 6-16 

-/— 



1,2,6 
5 

1,3,4 



J 



Wertere Veroffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu 
entnehmen 



Siehe Anhang Patentfamilie 



° Besondere Kategorien von angegebenen Veroffentlichungen 

*A' Veroffentlichung. die den allgemeinen Stand der Technik definiert. 
aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist 

'E' afteres Dokument. das jedoch erst am Oder nach dem internationalen 
Anmeldedatum veroffentlicht worden tst 

'L* Veroffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er- 
scheinen zu lassen, Oder durch die das Verdffentlichungsdatum einer 
anderen im Recti ere hen be richt genannten Veroffentlichung belegt werden 
soil Oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie 
ausgefuhrt) 

"O* Veroffentlichung, die sich auf eine mundliche Offenbarung, 

eine Benutzung, eine Ausstellung Oder andere MaBnahmen bezieht 
"P" Veroffentlichung, die vordem internationalen Anmeldedatum. aber nach 
dem beanspruchten Prioritatsdatum veroffentlicht worden ist 



T Spatere Veroffentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedatum 
Oder dem Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist und mit der 
Anmeldung nicht kollidiert, sondem nur zum Verstandnis des der 
Erfindung zugrundeliegenden Prinzips Oder der ihr zugrundeliegenden 
Theorie angegeben ist 

•X' Veroffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 
kann allein auf grund dieser Veroffentlichung nicht als neu Oder auf 
erfindertscher Tatigkeit beruhend betrachtet werden 

"Y" Veroffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 
kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet 
werden. wenn die Veroffentlichung mit einer Oder mehreren anderen 
Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und 
diese Verbindung fur einen Fachmann naheliegend ist 

Veroffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist 



Datum des Abschlusses der internationalen Recherche 

13. Dezember 2000 


Absendedatum des internationalen Recherchenberichts 

22/12/2000 


Name und Postanschrift der IntemationaJen Recherchenbehorde 
Europaisches Patentamt, P.B. 5818 Patentlaan 2 
NL - 2280 HV Rijswijk 
Tel. (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl t 
Fax: (+31-70) 340-3016 


Bevollmachtigter Bediensteter 

Mores Jimenez, A 
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C.(Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 
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